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Úvod 

Robotika sa v poslednĨch rokoch st§va prirodzenou s¼ļasŠou vzdel§vacieho procesu 

na r¹znych stupŔoch vzdel§vania. Jej vĨznam rastie v s¼vislosti s dynamickĨm rozvojom 

digit§lnych technol·gi², automatiz§cie a umelej inteligencie, ktor® z§sadne ovplyvŔuj¼ podobu 

s¼ļasnej spoloļnosti, trhu pr§ce aj poģiadaviek kladenĨch na absolventov ġk¹l. 

V pedagogickom kontexte je robotika vnímaná nielen ako technický fenomén, ale 

predovġetkĨm ako didaktickĨ n§stroj, ktorĨ umoģŔuje rozv²jaŠ algoritmick® myslenie, 

schopnosŠ rieġiŠ probl®my, tvorivosŠ a spolupr§cu ģiakov (OECD, 2018; UNESCO, 2017). 

OsobitnĨ vĨznam m§ robotika v pr²prave bud¼cich uļiteŎov, kde vytv§ra priestor na prepojenie 

teoretických poznatkov s praktickými vzdelávacími aktivitami. Práca s robotickými systémami 

umoģŔuje ġtudentom uļiteŎstva lepġie porozumieŠ princ²pom fungovania digitálnych 

technol·gi² a z§roveŔ ich vedie k premĨġŎaniu o tom, ako tieto technol·gie pedagogicky 

zmysluplne integrovaŠ do vyuļovania. Robotika tak prispieva nielen k rozvoju odbornĨch 

a digit§lnych kompetenci², ale aj k formovaniu didaktick®ho uvaģovania budúcich pedagógov, 

ļo je v s¼lade s konġtruktivistickĨmi pr²stupmi k uļeniu (Papert, 1980; Bybee, 2013). 

Jednou z kŎ¼ļovĨch myġlienok tejto uļebnice je prepojenie virtu§lneho a fyzick®ho robota 

vo vyuļovan². Virtu§lne prostredia umoģŔuj¼ realizovaŠ robotick® aktivity aj v podmienkach, 

kde nie je dostupnĨ fyzickĨ hardv®r, podporuj¼ bezpeļn® experimentovanie a poskytuj¼ 

okamģit¼ spªtn¼ vªzbu. FyzickĨ robot naopak prin§ġa autentick¼ sk¼senosŠ s re§lnym 

technickĨm syst®mom, pr§cu so senzormi, rieġenie technickĨch probl®mov a t²mov¼ 

spolupr§cu. Kombin§cia oboch pr²stupov sa v odbornej literat¼re povaģuje za efekt²vny model 

vĨuļby robotiky, ktorĨ podporuje hlbġie porozumenie uļivu a zvyġuje motiv§ciu uļiacich sa 

(National Academies of Sciences, 2007; OECD, 2018). 

CieŎom tejto vysokoġkolskej uļebnice je poskytn¼Š ġtudentom uļiteŎskĨch ġtudijnĨch 

programov teoretick® vĨchodisk§ a praktick® metodick® n§vody pre vĨuļbu robotiky 

so zameran²m na programovanie vo virtu§lnom aj fyzickom prostred². Uļebnica je urļen§ 

predovġetkĨm pre bud¼cich uļiteŎov informatiky, techniky a pr²buznĨch vzdel§vac²ch oblast², 

ako aj pre pedag·gov, ktor² si rozġiruj¼ svoje kompetencie v oblasti digit§lneho a technického 

vzdel§vania. Text kladie d¹raz na pedagogickĨ rozmer robotiky a na jej vyuģitie ako 

prostriedku akt²vneho, projektov®ho a probl®movo orientovan®ho vyuļovania v s¼lade 

s rámcami digitálnych kompetencií (European Commission, 2019). 

Uļebnica obsahovo nadvªzuje na spoloļn¼ monografiu Robotika v edukácii ako nástroj rozvoja 

informatického myslenia, v ktorej sú podrobne spracované technické, historické a metodické 

aspekty robotických platforiem VEX. V tejto publikácii sú preto jednotlivé platformy 

predstaven® len v sumarizaļnej rovine a s jasnĨm odkazom na uveden¼ monografiu, aby sa 

prediġlo opakovaniu obsahu. şaģisko textu je presunut® na didaktick® vyuģitie robotiky, 

metodiku vĨuļby a n§vrhy vyuļovac²ch scen§rov vhodnĨch pre ġkolsk® a vysokoġkolsk® 

prostredie. 

Uļebnica je ļlenen§ do kapitol, ktor® postupne uv§dzaj¼ ļitateŎa do problematiky robotiky 

v s¼ļasnom vzdel§vacom kontexte, jej ukotvenia v koncepci§ch STEM a STEAM, zast¼penia 

v n§rodnĨch kurikul§rnych dokumentoch a vzŠahu k digit§lnym kompetenļnĨm r§mcom 

DigComp a DigCompEdu. Osobitn§ pozornosŠ je venovan§ programovaniu vo virtu§lnom 

prostred² a pr§ci s fyzickĨm robotom, priļom tieto pr²stupy s¼ n§sledne porovn§van® 
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z pedagogick®ho a didaktick®ho hŎadiska. Z§vereļn® kapitoly pon¼kaj¼ n§vrhy vyuļovac²ch 

scen§rov, ktor® ilustruj¼ moģnosti kombinovania online a offline prostredia v pedagogickej 

praxi. 

Jazykov® ļlenenie jednotlivĨch kapitol zohŎadŔuje n§rodn® kurikul§rne ġpecifik§ a z§roveŔ 

reflektuje prirodzenĨ kontext vzdel§vania v oboch krajin§ch. Tento pr²stup podporuje ġirġie 

vyuģitie uļebnice v pr²prave bud¼cich uļiteŎov a vytv§ra priestor pre zdieŎanie pedagogickĨch 

skúseností v stredoeurópskom vzdelávacom priestore. 

Đvodn§ ļasŠ uļebnice vytv§ra r§mec pre systematick® a pedagogicky zmyslupln® pozn§vanie 

robotiky ako n§stroja rozvoja digit§lnych a kŎ¼ļovĨch kompetenci². CieŎom nasleduj¼cich 

kapitol je podporiŠ bud¼cich uļiteŎov v tom, aby dok§zali robotiku nielen technicky zvl§dnuŠ, 

ale predovġetkĨm ju efekt²vne a premyslene vyuģ²vaŠ vo vyuļovan² v prospech uļenia ģiakov.



12 

1 Vzdel§vacia robotika v s¼ļasnom didaktickom kontexte 

Vzdel§vacia robotika v s¼ļasnosti predstavuje vĨznamnĨ prvok modern®ho vzdel§vania 

a prirodzen¼ s¼ļasŠ koncepcie STEM (Science, Technology, Engineering, Mathematics), resp. 

jej rozġ²renej podoby STEAM, ktor§ zahŘŔa aj umeleck¼ a kreat²vnu zloģku (Arts). STEM 

vzdelávanie je v odbornej literatúre chápané ako interdisciplinárny prístup, ktorý integruje 

pr²rodn® vedy, technol·gie, inģinierstvo a matematiku s cieŎom rozvoja kritick®ho myslenia, 

schopnosti rieġiŠ probl®my a podpory inovaļn®ho potenci§lu ģiakov. Tento prístup je 

zd¹razŔovanĨ aj v strategickĨch dokumentoch medzin§rodnĨch organiz§cií, ako sú UNESCO 

a OECD, ktoré poukazujú na potrebu systematického rozvoja vedecko-technických 

a digit§lnych kompetenci² v kontexte spoloļenskĨch a technologickĨch zmien (UNESCO, 

2017; OECD, 2018). 

Rozġ²renie konceptu STEM do podoby STEAM sa sp§ja najmª s pr§cami Georgette Yakman, 

ktor§ zd¹razŔuje vĨznam integr§cie umeleckĨch a kreat²vnych prvkov do technick®ho 

vzdel§vania. PodŎa tejto koncepcie prispieva zapojenie umenia a dizajnov®ho myslenia 

k rozvoju tvorivosti, estetick®ho c²tenia a medziodborovĨch vªzieb pri rieġen² komplexnĨch 

problémov. STEAM tak reaguje na potrebu rozvoja nielen technických, ale aj tvorivých, 

soci§lnych a komunikaļnĨch kompetenci², ktor® s¼ nevyhnutn® pre ¼speġn® fungovanie 

jednotlivca v s¼ļasnej spoloļnosti (Yakman, 2008). 

Viacer² autori z§roveŔ upozorŔuj¼, ģe pojem STEM nie je jednotne definovanĨ a jeho 

interpret§cia sa m¹ģe l²ġiŠ v z§vislosti od vzdel§vacieho kontextu a cieŎov kurikula. 

Rodger W. Bybee (2013) poukazuje na potrebu jasného didaktického ukotvenia STEM 

pr²stupov, ktor® presahuj¼ jednoduch® paraleln® sp§janie jednotlivĨch predmetov. Zd¹razŔuje 

vĨznam zmysluplnej integr§cie obsahu, vyuļovac²ch met·d a hodnotenia tak, aby STEM 

vzdelávanie podporovalo hlbok® porozumenie, aplik§ciu poznatkov a rozvoj vyġġ²ch 

kognitívnych procesov. 

Z hŎadiska aplikaļnej roviny sa vzdel§vacia robotika jav² ako mimoriadne vhodnĨ n§stroj 

na realiz§ciu princ²pov STEM a STEAM vzdel§vania. UmoģŔuje prep§jaŠ teoretick® poznatky 

z pr²rodnĨch a technickĨch vied s praktickĨmi ļinnosŠami, ļ²m podporuje akt²vne uļenie, 

experimentovanie a rieġenie probl®mov. Pr§ca s robotickĨmi syst®mami prirodzene integruje 

prvky programovania, konġtrukcie, matematiky, fyziky aj technick®ho myslenia a z§roveŔ 

vytvára priestor pre tvorivé a dizajnové prístupy typické pre STEAM. 

VĨznam robotiky v STEM vzdel§van² je zd¹razŔovanĨ aj v strategickĨch a analytickĨch 

dokumentoch, ktor® poukazuj¼ na jej pr²nos pre rozvoj digit§lnych zruļnost², informatick®ho 

myslenia a pr²pravu ģiakov na poģiadavky bud¼ceho trhu pr§ce. Tieto aspekty s¼ dlhodobo 

reflektované aj v materiáloch organizácie National Academies of Sciences (2007), ktoré 

zd¹razŔuj¼ potrebu posilnenia technicky a technologicky orientovan®ho vzdel§vania. 

Podrobnejġie spracovanie koncepcie STEM a STEAM v kontexte vzdel§vacej robotiky, vr§tane 

didaktickĨch pr²stupov, metodickĨch odpor¼ļan² a pr²kladov z pedagogickej praxe, je uveden® 

v spoloļnej monografii autorov Robotika v edukácii ako nástroj rozvoja informatického 

myslenia (2026). 
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1.1 Virtu§lne (simulaļn®) a fyzick® prostredie vo vzdel§vacej robotike 

Fyzické (reálne) prostredie predstavuje prácu s robotom ako hmotným technickým systémom, 

pri ktorej ģiaci manipuluj¼ s re§lnym hardv®rom, senzormi a akļnĨmi ļlenmi. Tento typ 

prostredia umoģŔuje bezprostredn¼ sk¼senosŠ s technickĨmi a fyzik§lnymi aspektmi robotiky, 

ako s¼ nepresnosti senzorov, mechanick® obmedzenia zariadenia ļi vplyvy okolit®ho 

prostredia, a vytvára podmienky na aplikáciu teoretických poznatkov v autentických 

podmienkach. 

Virtu§lne (simulaļn®) prostredie umoģŔuje pr§cu s virtu§lnym robotom prostredn²ctvom 

simulátorov a webových aplikácií, ktoré modelujú správanie reálnych robotických systémov. 

Jeho hlavnou vĨhodou je dostupnosŠ bez potreby fyzick®ho zariadenia, ļ²m sa vĨrazne zniģuj¼ 

finanļn®, organizaļn® a logistick® n§roky na vĨuļbu. Tento aspekt je mimoriadne vĨznamnĨ 

najmª v podmienkach ġk¹l s obmedzenĨm materi§lnym vybaven²m alebo pri pr§ci s vªļġ²m 

poļtom ģiakov. Virtu§lne prostredie z§roveŔ poskytuje bezpeļnĨ priestor na experimentovanie 

s algoritmami, okamģit¼ spªtn¼ vªzbu a moģnosŠ opakovan®ho testovania rieġen² bez rizika 

poġkodenia zariadenia. 

Z pedagogick®ho hŎadiska virtu§lne (simulaļn®) prostredie vytv§ra priazniv® podmienky 

pre rozvoj algoritmick®ho a logick®ho myslenia, keŅģe umoģŔuje ģiakom s¼strediŠ sa 

na ġtrukt¼ru programu a logiku riadenia bez ruġivĨch technickĨch faktorov. VĨznamnĨm 

pr²nosom je aj moģnosŠ individualiz§cie tempa uļenia, v r§mci ktorej m¹ģu ģiaci postupovaŠ 

vlastnĨm tempom, opakovane sa vracaŠ k probl®movĨm ļastiam a samostatne experimentovaŠ 

s r¹znymi rieġeniami. Tento pr²stup koreġponduje s konġtruktivistickĨm poŔat²m uļenia, ktor® 

zd¹razŔuje akt²vnu ¼lohu ģiaka v procese osvojovania poznatkov (Bybee, 2013). 

Virtu§lne prostredie je z§roveŔ vhodn® pre diġtanļn® a hybridn® formy vzdel§vania, ļ²m 

rozġiruje dostupnosŠ vzdel§vacej robotiky aj mimo tradiļn®ho prezenļn®ho vyuļovania. 

VĨznamnĨm aspektom je aj skutoļnosŠ, ģe virtu§lne (simulaļn®) prostredie zniģuje bariéry 

vstupu do vzdel§vacej robotiky, a to nielen z finanļn®ho, ale aj organizaļn®ho hŎadiska, ļ²m 

umoģŔuje zapojenie ġirġieho spektra ġk¹l a ģiakov. 

AnalĨzy realizovan® organiz§ciou OECD poukazuj¼ na vĨznam digit§lnych simulaļnĨch 

prostred² pri rozvoji kŎ¼ļovĨch digit§lnych kompetenci², podpore akt²vneho uļenia a zvyġovan² 

dostupnosti kvalitn®ho vzdel§vania (OECD, 2018). Simulaļn® n§stroje s¼ v tomto kontexte 

vn²man® ako efekt²vny prostriedok na podporu uļenia zaloģen®ho na rieġen² probl®mov 

a experimentovaní. 

Z didaktick®ho hŎadiska sa virtu§lne (simulaļn®) a fyzick® prostredie navz§jom dopŌŔaj¼ 

a umoģŔuj¼ flexibilne reagovaŠ na r¹zne podmienky vĨuļby, ¼roveŔ ģiakov a stanoven® 

vzdel§vacie ciele. Ich kombin§cia prispieva k zvĨġeniu efekt²vnosti vzdel§vacieho procesu 

a rozġiruje moģnosti systematickej a udrģateŎnej implement§cie robotiky do ġkolsk®ho 

kurikula, priļom vytv§ra plynulĨ prechod od abstraktn®ho modelovania k praktickej realiz§cii 

v reálnom prostredí. 

Rozvoj digit§lnych technol·gi² v poslednĨch rokoch vĨrazne rozġ²ril moģnosti implement§cie 

vzdel§vacej robotiky do vyuļovacieho procesu, a to prostredn²ctvom virtu§lneho (simulaļn®ho) 

a fyzického prostredia. Tieto formy pr§ce s robotikou sa neodliġuj¼ iba pouģitĨmi technickĨmi 

prostriedkami, ale aj didaktickĨmi pr²stupmi, organizaļnĨmi formami vĨuļby a vzdel§vac²mi 
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prínosmi, ktor® poskytuj¼. Ich cielene zvolen§ kombin§cia umoģŔuje flexibilne reagovaŠ 

na r¹znorod® podmienky vzdel§vania, rozdielnu ¼roveŔ ģiakov a stanoven® vzdel§vacie ciele. 

1.1.1 Fyzické (reálne) prostredie vo vzdelávacej robotike 

Fyzické (reálne) prostredie vo vzdelávacej robotike je typické najmä pre prácu s fyzickým 

robotom, pri ktorej ģiaci priamo manipuluj¼ s re§lnym hardv®rom, senzormi a akļnĨmi ļlenmi. 

Tento typ vĨuļby poskytuje bezprostredn¼ sk¼senosŠ s technickĨmi aspektmi robotiky, ako s¼ 

mont§ģ a konfigur§cia zariadenia, zapojenie jednotlivĨch komponentov, kalibr§cia senzorov, 

ladenie programov a rieġenie re§lnych technickĨch probl®mov vznikaj¼cich poļas prev§dzky 

robota. 

Pr§ca vo fyzickom prostred² umoģŔuje ģiakom konfrontovaŠ sa s reálnymi fyzikálnymi 

a technickými obmedzeniami, ktor® nie je moģn® plnohodnotne sprostredkovaŠ 

prostredníctvom simulácie. Nepresnosti senzorov, oneskorenia reakcií, mechanické tolerancie 

ļi vplyvy okolit®ho prostredia ved¼ k hlbġiemu pochopeniu princ²pov riadenia, automatiz§cie 

a systémového myslenia. Tak®to sk¼senosti podporuj¼ schopnosŠ analyzovaŠ chyby, 

optimalizovaŠ algoritmy a aplikovaŠ teoretick® poznatky v autentickĨch podmienkach. 

Z didaktick®ho hŎadiska m§ fyzick® prostredie vĨznamnĨ potenci§l najmª v oblasti: 

¶ rozvoja praktickĨch a manu§lnych zruļnost², 

¶ budovania technickej a digitálnej gramotnosti, 

¶ rozvoja priestorovej predstavivosti a porozumenia vzŠahov medzi konġtrukciou robota 

a jeho správaním, 

¶ aplikácie teoretických poznatkov v reálnych podmienkach, 

¶ podpory projektov®ho a t²mov®ho vyuļovania. 

Významným prínosom práce s fyzickým robotom je aj prirodzená podpora kooperatívneho 

uļenia. Robotick® ¼lohy s¼ ļasto rieġen® formou t²movej pr§ce, ktor§ si vyģaduje pl§novanie, 

rozdelenie rol², komunik§ciu a spoloļn® rozhodovanie. TĨmto sp¹sobom sa okrem technickĨch 

kompetenci² rozv²jaj¼ aj soci§lne a komunikaļn® zruļnosti ģiakov, ktor® s¼ nevyhnutné 

pre prácu v technicky orientovaných profesiách. Výskumy v oblasti STEM vzdelávania 

poukazuj¼ na to, ģe projektovo orientovan§ pr§ca s re§lnymi technickĨmi artefaktmi významne 

prispieva k zvĨġeniu motiv§cie a akt²vneho zapojenia ģiakov do uļenia (National Academies 

of Sciences, 2007). 

NevĨhodou fyzick®ho prostredia m¹ģu byŠ vyġġie finanļn® n§klady na obstaranie a ¼drģbu 

robotickĨch s¼prav, obmedzenĨ poļet zariaden² pre vªļġie skupiny ģiakov a zvĨġen® n§roky 

na organiz§ciu vyuļovania. Napriek tĨmto obmedzeniam vġak fyzick® prostredie predstavuje 

nenahraditeŎn¼ s¼ļasŠ vĨuļby robotiky, keŅģe umoģŔuje prepojenie abstraktnĨch algoritmov 

s fyzik§lnou realitou a vytv§ra podmienky na autentick® uļenie zaloģen® na sk¼senosti. 

Z didaktick®ho hŎadiska sa preto fyzick® (re§lne) prostredie jav² ako kŎ¼ļov® najmª 

v aplikaļnĨch a projektovĨch f§zach vĨuļby, kde nadväzuje na predchádzajúcu prácu 

vo virtu§lnom (simulaļnom) prostred² a umoģŔuje komplexnĨ rozvoj technickĨch, 

kognit²vnych aj soci§lnych kompetenci² ģiakov. 
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1.1.2 Virtu§lne (simulaļn®) prostredie a virtu§lna robotika 

Virtu§lne (simulaļn®) prostredie v kontexte vzdel§vacej robotiky umoģŔuje pr§cu s virtu§lnym 

robotom prostredníctvom simulátorov a webových aplikácií, ktoré modelujú správanie reálnych 

robotickĨch syst®mov. Tieto n§stroje poskytuj¼ ģiakom a ġtudentom moģnosŠ navrhovaŠ, 

testovaŠ a analyzovaŠ algoritmy v digit§lnom prostred² bez nutnosti okamģit®ho pouģitia 

fyzického zariadenia. Virtuálna robotika tak predstavuje flexibilný a dostupný nástroj na rozvoj 

základných princípov algoritmizácie a programovania. 

Hlavnou vĨhodou virtu§lneho (simulaļn®ho) prostredia je dostupnosŠ bez potreby fyzick®ho 

robota, ļ²m sa vĨrazne zniģuj¼ finanļn®, organizaļn® a logistick® n§roky na vĨuļbu. Tento 

aspekt je mimoriadne vĨznamnĨ najmª v podmienkach ġk¹l s obmedzenĨm materi§lnym 

vybaven²m alebo pri pr§ci s vªļġ²m poļtom ģiakov. Virtu§lne prostredie z§roveŔ poskytuje 

bezpeļnĨ priestor na experimentovanie s algoritmami, okamģit¼ spªtn¼ vªzbu a moģnosŠ 

opakovan®ho testovania rieġen² bez rizika poġkodenia zariadenia. 

Z pedagogick®ho hŎadiska virtu§lne (simulaļn®) prostredie: 

¶ podporuje rozvoj algoritmického a logického myslenia, 

¶ umoģŔuje individualiz§ciu tempa uļenia a samostatn¼ pr§cu ģiakov, 

¶ vytv§ra vhodn® podmienky pre diġtanļn® a hybridn® formy vzdel§vania, 

¶ zniģuje bari®ry vstupu do vzdel§vacej robotiky pre ġkoly s obmedzenĨm technickĨm 

vybavením. 

Virtu§lna robotika umoģŔuje ģiakom s¼strediŠ sa predovġetkĨm na logiku riadenia, ġtrukt¼ru 

programu a vzŠah medzi algoritmom a spr§van²m robota, bez ruġivĨch technickĨch faktorov, 

ktoré sú typické pre prácu s reálnym hardvérom. Takýto spôsob práce podporuje iteratívne 

uļenie, experimentovanie a rozvoj schopnosti analyzovaŠ chyby v navrhnutĨch rieġeniach. 

AnalĨzy realizovan® organiz§ciou OECD poukazuj¼ na vĨznam digit§lnych simulaļnĨch 

prostred² pri rozvoji kŎ¼ļovĨch digit§lnych kompetenci², podpore akt²vneho uļenia a zvyġovan² 

dostupnosti kvalitn®ho vzdel§vania (OECD, 2018). Virtu§lne (simulaļn®) prostredie je v tomto 

kontexte vn²man® ako efekt²vny prostriedok na podporu uļenia zaloģen®ho na rieġen² 

problémov a experimentovaní. 

Z didaktick®ho hŎadiska sa virtu§lne (simulaļn®) prostredie a fyzick® (re§lne) prostredie 

navz§jom dopŌŔaj¼ a umoģŔuj¼ flexibilne reagovaŠ na r¹zne podmienky vĨuļby, ¼roveŔ ģiakov 

a stanoven® vzdel§vacie ciele. Ich kombin§cia prispieva k zvĨġeniu efekt²vnosti vzdelávacieho 

procesu a rozġiruje moģnosti systematickej implement§cie robotiky do ġkolsk®ho kurikula, 

priļom vytv§ra plynulĨ prechod od abstraktn®ho modelovania k praktickej realiz§cii v re§lnom 

prostredí. 

1.2 Rozdiely medzi virtu§lnym a fyzickĨm robotom z didaktick®ho hŎadiska 

Virtu§lny a fyzickĨ robot predstavuj¼ z didaktick®ho hŎadiska dva odliġn®, no komplement§rne 

n§stroje vzdel§vania, ktor® sa l²ġia nielen formou realiz§cie, ale aj pedagogickĨm potenci§lom. 

Virtu§lny robot je vhodnĨ predovġetkĨm v ¼vodnĨch a exploraļnĨch f§zach vĨuļby, kde sl¼ģi 

na osvojenie z§kladov algoritmick®ho myslenia, programovac²ch konġtrukci² a logiky riadenia. 

Virtu§lne prostredie umoģŔuje rĨchlu vizualiz§ciu vĨsledkov, opakovan® testovanie rieġen² 

a minimalizuje technick® bari®ry, ktor® by mohli negat²vne ovplyvniŠ proces uļenia. TakĨto 
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pr²stup podporuje s¼stredenie sa na ġtrukt¼ru programu a logiku riadenia bez ruġivĨch 

technickĨch komplik§ci². PodŎa Rodger W. Bybee (2013) zohr§va vyuģ²vanie digit§lnych 

simulaļnĨch prostred² vĨznamn¼ ¼lohu pri rozvoji systematick®ho myslenia a porozumenia 

technologickĨm procesom, najmª v poļiatoļnĨch etap§ch vzdel§vania. 

FyzickĨ robot naopak umoģŔuje prepojenie abstraktn®ho algoritmu s jeho re§lnou realiz§ciou 

v priestore. Ģiaci sa pri pr§ci s fyzickĨm zariaden²m stret§vaj¼ s nepresnosŠami senzorov, 

oneskoreniami reakci², vplyvom okolit®ho prostredia ļi mechanickĨmi obmedzeniami 

konġtrukcie. Tieto faktory ved¼ k hlbġiemu pochopeniu princ²pov riadenia, automatiz§cie 

a syst®mov®ho myslenia, ktor® nie je moģn® plnohodnotne sprostredkovaŠ vĨluļne 

prostredníctvom simulácie. 

Pr§ca s fyzickĨm robotom z§roveŔ prirodzene podporuje t²mov¼ spolupr§cu, projektov® 

vyuļovanie a rozvoj komunikaļnĨch kompetenci², ļo potvrdzuj¼ aj vĨskumy realizovan® 

organizáciou National Academies of Sciences (2007). Reálne technické problémy a potreba ich 

spoloļn®ho rieġenia vytv§raj¼ autentick® uļebn® situ§cie, ktor® prispievaj¼ k rozvoju 

zodpovednosti, spolupráce a kritického myslenia. 

Z hŎadiska efekt²vnosti vzdel§vania sa ako optim§lne jav² kombinovanie virtu§lneho 

a fyzick®ho robota. Virtu§lne prostredie m¹ģe sl¼ģiŠ ako vstupn§ a exploraļn§ f§za vĨuļby, 

zatiaŎ ļo fyzickĨ robot umoģŔuje aplik§ciu, overenie a rozġ²renie nadobudnutĨch poznatkov 

v autentickĨch podmienkach. Takto koncipovanĨ didaktickĨ pr²stup podporuje hlbġie 

porozumenie uļiva, zvyġuje motiv§ciu ģiakov k uļeniu a umoģŔuje komplexnĨ rozvoj ich 

technických, kognitívnych aj sociálnych kompetencií. 

TabuŎka poukazuje na rozdiely v pedagogickom potenciáli virtuálneho a fyzického robota 

a z§roveŔ zd¹razŔuje ich vz§jomn¼ komplement§rnosŠ. Virtu§lny robot sa vyznaļuje vysokou 

mierou dostupnosti, n²zkymi technickĨmi a finanļnĨmi n§rokmi a vĨraznou podporou 

algoritmick®ho a logick®ho myslenia. VŅaka simulovan®mu prostrediu umoģŔuje s¼strediŠ sa 

na ġtrukt¼ru programu, logiku riadenia a pochopenie z§kladnĨch princ²pov robotiky 

bez ruġivĨch technickĨch komplik§ci². 

FyzickĨ robot naopak prin§ġa autentick¼ sk¼senosŠ s re§lnym fungovan²m technickĨch 

syst®mov. Pr§ca v offline prostred² vystavuje ģiakov nepredv²dateŎnĨm situ§ci§m, ako s¼ 

nepresnosti senzorov, mechanick® obmedzenia ļi vplyvy prostredia, ļo vedie k hlbġiemu 

porozumeniu princípov riadenia, automatizácie a systémového myslenia. Významným 

prínosom fyzického robota je aj prirodzená podpora tímovej spolupráce, projektového 

vyuļovania a rozvoja komunikaļnĨch kompetenci². 

Z didaktick®ho hŎadiska sa ako najefekt²vnejġ² jav² kombinovanĨ pr²stup, v ktorom virtu§lne 

prostredie pln² funkciu vstupnej a exploraļnej f§zy vĨuļby, zatiaŎ ļo fyzickĨ robot sl¼ģi 

na aplik§ciu, overenie a rozġ²renie nadobudnutĨch poznatkov v re§lnych podmienkach. Takto 

koncipovanĨ model vĨuļby umoģŔuje systematickĨ rozvoj technickĨch, kognit²vnych 

aj soci§lnych kompetenci² ġtudentov a zvyġuje celkov¼ efekt²vnosŠ vzdel§vacieho procesu 

v oblasti vzdelávacej robotiky. 
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TabuŎka 1: Porovnanie virtuálneho a fyzického robota z didaktick®ho hŎadiska 

Kritérium  
Virtuálny robot (online 

prostredie) 

Fyzický robot (offline 

prostredie) 

Forma realizácie 

Simulované digitálne 

prostredie (webové aplikácie, 

simulátory) 

Reálne hardvérové zariadenie 

DostupnosŠ 
Vysoká ï bez potreby 

fyzického zariadenia 

Obmedzen§ poļtom robotickĨch 

súprav 

Finanļn® n§roky N²zke aģ minim§lne 
Vyġġie (hardv®r, ¼drģba, 

pr²sluġenstvo) 

Technické bariéry 
Nízke ï eliminuje poruchy 

a mechanické chyby 

Vyġġie ï poruchy, nepresnosti 

senzorov, mechanické 

obmedzenia 

BezpeļnosŠ pr§ce 
Vysoká ï bez rizika 

poġkodenia zariadenia 

Vyģaduje dodrģiavanie 

bezpeļnostnĨch z§sad 

Spätná väzba Okamģit§, vizu§lne prehŎadn§ 
Ļasto oneskoren§, z§visl§ 

od fyzickej odozvy robota 

Podpora 

algoritmického 

myslenia 

VeŎmi vysok§ ï zameranie 

na logiku a ġtrukt¼ru 

programu 

Vysoká ï doplnená o vplyvy 

reálneho prostredia 

Rozvoj technických 

zruļnost² 

Obmedzený ï bez práce 

s hardvérom 

Vysoký ï mont§ģ, zapojenie, 

kalibrácia 

Priestorová 

predstavivosŠ 

Ļiastoļn§ ï vizualizovaná 

v simulácii 

Výrazná ï pohyb robota 

v reálnom priestore 

Vhodn§ f§za vĨuļby 
Đvodn§, exploraļn§, 

prípravná fáza 

Aplikaļn§, projektov§, 

rozġiruj¼ca f§za 

VhodnosŠ pre 

diġtanļn® vzdel§vanie 
VeŎmi vysok§ N²zka aģ obmedzen§ 

Podpora tímovej 

spolupráce 
Skôr individuálna práca 

Prirodzená tímová a projektová 

práca 

Didaktický prínos 
Zameranie na pochopenie 

algoritmov a logiky riadenia 

Prepojenie teórie s praxou, 

systémové myslenie 

(zdroj: vlastn® spracovanie, podŎa Bybee, OECD, Eguchi, ...) 

1.3 Schéma didaktického modelu kombinácie virtuálneho a fyzického robota 

DidaktickĨ model kombin§cie virtu§lneho (simulaļn®ho) a fyzick®ho robota je zaloģenĨ 

na postupnom prechode od abstraktn®ho k konkr®tnemu, priļom jednotliv® f§zy vĨuļby na seba 

logicky nadvªzuj¼ a vytv§raj¼ ucelenĨ cyklus akt²vneho uļenia. Model reflektuje potrebu 

prep§jania teoretickĨch poznatkov s praktickou aplik§ciou a umoģŔuje systematickĨ rozvoj 

algoritmick®ho, technick®ho aj syst®mov®ho myslenia ģiakov. 

 

F§za 1: Virtu§lne (simulaļn®) prostredie ï exploraļn§ f§za 

 

VĨuļba sa zaļ²na vo virtu§lnom (simulaļnom) prostred², kde ģiaci pracuj¼ s virtu§lnym 

robotom. CieŎom tejto f§zy je osvojenie z§kladnĨch princ²pov algoritmick®ho myslenia, 

pochopenie programovac²ch konġtrukci² a z§kladnej logiky riadenia robota. Ģiaci 
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experimentujú s jednoduchými algoritmami, sledujú ich vizualizované výsledky 

a prostredníctvom opakovania a úprav kódu si vytvárajú mentálne modely správania robota. 

T§to f§za minimalizuje technick® bari®ry, umoģŔuje individualiz§ciu tempa uļenia a je 

mimoriadne vhodn§ pre ¼vodn® ļasti vĨuļby, ako aj pre diġtanļn® a hybridn® formy 

vzdelávania. 

 

Fáza 2: Prechodná (hybridná) fáza ï verifikácia a príprava 

 

V druhej f§ze doch§dza k prepojeniu virtu§lneho a fyzick®ho prostredia. Ģiaci pren§ġaj¼ 

overen® algoritmy zo simulaļn®ho prostredia do re§lneho robotick®ho syst®mu a porovn§vaj¼ 

správanie virtuálneho a fyzického robota. Identifikujú rozdiely spôsobené technickými, 

konġtrukļnĨmi a environment§lnymi faktormi. 

DidaktickĨm cieŎom tejto f§zy je rozvoj schopnosti analyzovaŠ rozdiely medzi modelom 

a realitou, upravovaŠ algoritmy a systematicky rieġiŠ vzniknut® probl®my. Z§roveŔ sa posilŔuje 

prepojenie teoretických poznatkov s praktickou aplikáciou. 

 

Fáza 3: Fyzický robot ï aplikaļn§ a projektov§ f§za 

 

Z§vereļn§ aplikaļn§ f§za prebieha vo fyzickom (re§lnom) prostred² s fyzickĨm robotom. Ģiaci 

rieġia komplexnejġie ¼lohy a projektov® zadania, ktor® si vyģaduj¼ pl§novanie, rozdelenie ¼loh, 

spolupr§cu v t²me a dlhodobejġiu pr§cu. V tejto f§ze sa stret§vaj¼ s nepredv²dateŎnĨmi 

situ§ciami, ako s¼ nepresnosti senzorov, mechanick® obmedzenia ļi vplyvy prostredia, ktor® 

musia zohŎadniŠ pri optimaliz§cii algoritmov. 

T§to f§za vĨznamne prispieva k rozvoju technickĨch zruļnost², syst®mov®ho myslenia, t²movej 

spolupr§ce a komunikaļnĨch kompetenci². 

 

Fáza 4: Reflexia a evaluácia 

 

Z§vereļnou s¼ļasŠou modelu je reflexia a evalu§cia, ktor§ m¹ģe prebiehaŠ vo virtu§lnom 

aj fyzickom prostred². Ģiaci analyzuj¼ dosiahnut® vĨsledky, porovn§vaj¼ spr§vanie virtu§lneho 

a fyzick®ho robota, identifikuj¼ chyby a navrhuj¼ zlepġenia rieġen². T§to f§za podporuje 

metakognitívne procesy, kritické myslenie a vedomé prepájanie praktických skúseností 

s teoretickými poznatkami. 

Model m§ cyklickĨ charakter, ļo umoģŔuje opakovan® prechody jednotlivĨmi f§zami 

s postupne rast¼cou n§roļnosŠou ¼loh a podporuje dlhodobĨ rozvoj kompetenci² ģiakov. 
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Obrázok 1: Cyklus akt²vneho uļenia a jeho z§kladn® f§zy 

(zdroj: vlastn® spracovanie podŎa princ²pov akt²vneho uļenia) 

 

Cyklus akt²vneho uļenia zn§zornenĨ na obr§zku 1 predstavuje kognit²vnu rovinu uļenia 

z pohŎadu ģiaka, ktor§ opisuje proces osvojovania, spracovania a aplik§cie poznatkov. Tento 

cyklus sa v didaktickom modeli kombinácie virtuálneho a fyzického robota premieta 

do organizaļnĨch f§z vĨuļby, konkr®tne do exploraļnej f§zy pr§ce vo virtu§lnom 

(simulaļnom) prostred², aplikaļnej f§zy pr§ce s fyzickĨm robotom a z§vereļnej f§zy reflexie 

a evaluácie. KĨm cyklus akt²vneho uļenia opisuje proces uļenia z perspekt²vy ģiaka, didaktický 

model vĨuļby robotiky zachyt§va organiz§ciu a didaktick® usporiadanie vĨuļby z perspekt²vy 

pedagóga. 

Obrázok 1 zn§zorŔuje cyklickĨ model akt²vneho uļenia pozost§vaj¼ci z navz§jom prepojenĨch 

f§z: poļ¼vanie (osvojovanie obsahu), pozorovanie (demonġtr§cie a modelovanie), interakcia 

(aplikácia poznatkov prostredníctvom interaktívnych aktivít), analýza (identifikácia výziev 

a rieġenie probl®mov) a synt®za (n§vrh rieġen² a tvoriv® ¼lohy). Jednotliv® f§zy tvoria uzavretĨ 

cyklus, ktorĨ podporuje akt²vne zapojenie ģiakov do procesu uļenia a postupnĨ prechod 

od prijímania informácií k ich samostatnej aplikácii a tvorbe. Sch®ma z§roveŔ ilustruje 

didaktickĨ model vĨuļby robotiky zaloģenĨ na postupnom prechode od virtu§lneho 

(simulaļn®ho) prostredia k pr§ci s fyzickĨm robotom, priļom reflexia a evalu§cia predstavuj¼ 

integr§lnu s¼ļasŠ cel®ho procesu. 

 

Zhrnutie kapitoly         

Kapitola sa zameriava na vĨznam vzdel§vacej robotiky v s¼ļasnom kontexte 

vysokoġkolsk®ho  vzdelávania a jej úlohu pri rozvoji technických, digitálnych 
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a kognit²vnych kompetenci² ġtudentov. Robotika je prezentovan§ ako efekt²vny didaktickĨ 

n§stroj reaguj¼ci na dynamick® zmeny digit§lnej spoloļnosti a poģiadavky trhu pr§ce. 

PozornosŠ je venovan§ teoretick®mu ukotveniu robotiky v koncepci§ch STEM a STEAM, ktor® 

zd¹razŔuj¼ interdisciplin§rny charakter vzdel§vania a prep§janie te·rie s praktickĨmi 

ļinnosŠami. Rozġ²renie STEM o umeleck¼ a kreat²vnu zloģku v r§mci STEAM reflektuje 

potrebu rozvoja tvoriv®ho a dizajnov®ho myslenia popri technickĨch zruļnostiach. 

Kapitola sa Ņalej venuje moģnostiam vyuģitia robotiky v online a offline prostred², priļom 

poukazuje na ġpecifik§ pr§ce s virtu§lnym a fyzickĨm robotom. Virtu§lne prostredie poskytuje 

flexibilitu, dostupnosŠ a bezpeļn® experimentovanie, zatiaŎ ļo fyzickĨ robot umoģŔuje 

autentick¼ sk¼senosŠ s re§lnymi technickĨmi syst®mami. 

Z didaktick®ho hŎadiska sa ako optim§lny jav² kombinovanĨ pr²stup, ktorĨ vyuģ²va vĨhody 

oboch prostred². Takto koncipovan§ vĨuļba podporuje hlbġie porozumenie uļiva, zvyġuje 

motiv§ciu ġtudentov a vytv§ra vhodn® podmienky pre rozvoj komplexnĨch kompetenci² 

potrebnĨch v technicky orientovanĨch ġtudijnĨch programoch. 

 

Kontrolné otázky  

 

1. Vysvetlite pojem vzdel§vacia robotika a uveŅte jej vĨznam v s¼ļasnom 

vzdelávaní. 

2. Charakterizujte koncepcie STEM a STEAM a vysvetlite ich hlavné rozdiely. 

3. Aké kompetencie rozvíja robotika v rámci STEM/STEAM vzdelávania? 

4. V ļom spoļ²va didaktickĨ pr²nos rozġ²renia STEM o umeleck¼ zloģku (STEAM)? 

5. Porovnajte virtu§lne a fyzick® prostredie z hŎadiska vyuģitia vzdel§vacej robotiky. 

6. Ak® vĨhody prin§ġa pr§ca s virtu§lnym robotom vo vĨuļbe programovania? 

7. Aké didaktické prínosy má práca s fyzickým robotom v porovnaní s virtuálnym 

prostredím? 

8. Preļo je kombinovanie virtu§lneho a fyzick®ho robota povaģovan® za efekt²vny pr²stup? 

9. UveŅte pr²klady situ§ci², v ktorĨch je vhodnejġie vyuģiŠ virtu§lne prostredie, a situ§ci², 

v ktorĨch je vhodnejġia pr§ca s fyzickĨm robotom. 

10. Zd¹vodnite vĨznam robotiky ako s¼ļasti pr²pravy ġtudentov na poģiadavky digit§lnej 

spoloļnosti. 
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2 PrehŎad vzdel§vac²ch robotickĨch platforiem VEX 

Vzdel§vacie robotick® syst®my spoloļnosti VEX Robotics s¼ koncipovan® prim§rne ako 

platformy fyzickĨch robotov, ktor® umoģŔuj¼ realiz§ciu praktickĨch konġtrukļnĨch 

a programovac²ch ¼loh v re§lnom prostred². Ich vyuģitie vo vzdel§van² podporuje rozvoj 

technickĨch, programovac²ch a konġtrukļnĨch zruļnost² ģiakov a ġtudentov prostredn²ctvom 

modul§rnych stavebnicovĨch komponentov, pr§ce so senzormi, akļnĨmi ļlenmi a riadiacimi 

jednotkami, ļo je v s¼lade s odpor¼ļaniami pre technicky orientovan® STEM vzdel§vanie 

(National Academies of Sciences, 2007). 

Medzi najpouģ²vanejġie platformy patria VEX GO, VEX IQ a VEX V5, ktor® sa l²ġia mierou 

technickej komplexnosti, cieŎovou vekovou skupinou a didaktickĨm zameran²m. SpoloļnĨm 

znakom uvedenĨch platforiem je modul§rna konġtrukcia, vyuģ²vanie senzorov a akļnĨch 

ļlenov a podpora programovania prostredn²ctvom jednotn®ho softv®rov®ho ekosyst®mu, ktorĨ 

umoģŔuje plynulĨ prechod medzi jednotlivĨmi ¼rovŔami vzdel§vania (VEX Robotics; REC 

Foundation). 

FyzickĨ robot v tomto kontexte predstavuje kŎ¼ļovĨ didaktickĨ prostriedok, prostredn²ctvom 

ktor®ho ġtudenti z²skavaj¼ sk¼senosti s re§lnym spr§van²m technickĨch syst®mov, 

s nepresnosŠami merania, vplyvmi okolit®ho prostredia a nutnosŠou ladenia navrhovanĨch 

rieġen². Pr§ca s fyzickĨm robotom podporuje rozvoj syst®mov®ho myslenia, schopnosti rieġiŠ 

probl®my a aplikovaŠ teoretick® poznatky v autentickĨch podmienkach, ļo potvrdzuj¼ 

aj vĨskumy zameran® na vyuģitie robotiky ako edukaļn®ho n§stroja (Eguchi, 2014). 

Podrobný technický a historický opis platforiem VEX, ako aj detailné metodické postupy práce 

s jednotlivými verziami, sú spracované v monografii Robotika v edukácii ako nástroj rozvoja 

informatického myslenia (2026). Z tohto d¹vodu je t§to kapitola koncipovan§ vĨluļne 

v sumarizaļnej a kontextovej rovine a zameriava sa na didaktick® vĨchodisk§ ich vyuģitia 

vo vzdelávacej robotike. 

2.1 Základná charakteristika platformy VEX Robotics  

Platformy VEX Robotics s¼ zaloģen® na modul§rnych mechanickĨch a elektronickĨch 

komponentoch, ktor® umoģŔuj¼ zostavovanie r¹znych typov robotickĨch konfigur§ci² 

v z§vislosti od vzdel§vac²ch cieŎov a ¼rovne pouģ²vateŎov. Modul§rna architekt¼ra syst®mu 

podporuje flexibilitu pri n§vrhu robotov a umoģŔuje postupn® rozġirovanie konġtrukļnĨch 

aj funkļnĨch moģnost² bez nutnosti z§sadnĨch z§sahov do existuj¼cej zostavy. 

 

Obrázok 2: PrehŎad syst®mov VEX 

(zdroj: GabaŎov§ a kol, 2026) 
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Jednotliv® verzie platformy podporuj¼ programovanie s r¹znou ¼rovŔou komplexnosti 

ï od vizu§lne orientovanĨch blokovĨch jazykov aģ po textov® programovanie ï a sú 

kompatibiln® so softv®rovĨmi prostrediami, ktor® reflektuj¼ rast¼ce zruļnosti a sk¼senosti 

pouģ²vateŎov. Takto koncipovanĨ softv®rovĨ ekosyst®m umoģŔuje plynulĨ prechod 

od z§kladnĨch programovac²ch ¼loh k pokroļilejġ²m algoritmickĨm rieġeniam a podporuje 

systematický rozvoj informatického a algoritmického myslenia. 

Syst®m je navrhnutĨ tak, aby vyhovoval pedagogickĨm potreb§m aj poģiadavk§m ġtudentov, 

priļom kladie d¹raz na praktick¼ aplik§ciu teoretickĨch poznatkov, rozvoj algoritmick®ho 

a syst®mov®ho myslenia a cielene budovan® prepojenie konġtrukļnĨch a programovac²ch 

aktiv²t. Pr§ca s fyzickĨm robotom umoģŔuje ġtudentom konfrontovaŠ navrhnut® rieġenia 

s re§lnym spr§van²m technick®ho syst®mu, ļo podporuje hlbġie porozumenie princ²pov riadenia 

a automatizácie. 

Na podporu tohto procesu je vĨuļba doplnen§ o virtu§lneho robota v simulaļnom prostred², 

ktorĨ umoģŔuje realizovaŠ programovacie a algoritmick® ¼lohy bez nutnosti okamģit®ho 

pouģitia fyzick®ho zariadenia. Virtu§lne prostredie vytv§ra plynulĨ prechod medzi abstraktným 

n§vrhom rieġenia a jeho realiz§ciou na fyzickom robote, ļ²m sa zniģuj¼ technick® bari®ry, 

zvyġuje efekt²vnosŠ vĨuļby a posilŔuje kontinuita medzi jednotlivĨmi f§zami didaktick®ho 

modelu kombinácie virtuálneho a fyzického robota. 

Z§kladn® rozdelenie vzdel§vac²ch robotickĨch platforiem VEX podŎa cieŎovej vekovej skupiny 

je znázornené na obrázku 2. 

2.2 Virtuálna podpora fyzických platforiem VEX  

Popri práci s fyzickým robotom sú robotické platformy VEX Robotics doplnené o virtuálne 

(simulaļn®) prostredie, ktor® predstavuje vĨznamnĨ podpornĨ n§stroj vo vĨuļbe 

programovania a robotiky. Virtu§lna podpora umoģŔuje modelovaŠ spr§vanie robota 

v digit§lnom prostred², testovaŠ algoritmy, analyzovaŠ ich priebeh a vĨsledky, a to bez nutnosti 

okamģit®ho pouģitia fyzick®ho zariadenia. Tento pr²stup vĨrazne zniģuje technick® 

aj organizaļn® bari®ry vstupu do robotick®ho vzdel§vania. 

Virtu§lne simulaļn® prostredia, ako napr²klad VEXcode VR, poskytuj¼ pouģ²vateŎom 

realistickĨ model robota, jeho senzorov a aktu§torov v digit§lnom priestore. Ġtudenti m¹ģu 

programovaŠ spr§vanie robota, sledovaŠ jeho pohyb v simulovanom prostred² a okamģite 

vyhodnocovaŠ spr§vnosŠ navrhnutĨch algoritmov. TakĨto spôsob práce podporuje iteratívny 

charakter uļenia, kde je moģn® rĨchlo upravovaŠ k·d, experimentovaŠ s r¹znymi rieġeniami 

a rozv²jaŠ algoritmick® myslenie bez rizika poġkodenia hardv®ru. 

Didaktický význam virtuálneho prostredia sa prejavuje najmä v týchto oblastiach: 

¶ v ¼vodnĨch f§zach vĨuļby programovania, kde ġtudenti eġte nemaj¼ osvojen® z§kladn® 

koncepty práce so senzormi a mechanikou robota, 

¶ pri diġtanļnĨch a hybridnĨch form§ch vzdel§vania, kde fyzický prístup k robotickým 

stavebniciam nemus² byŠ zabezpeļenĨ pre vġetkĨch ġtudentov, 

¶ pri overovaní logiky algoritmov a ladení programov pred ich nasadením na fyzický 

robot, 

¶ v situáciách s obmedzeným prístupom k hardvéru, napr²klad pri veŎkĨch skupin§ch 

ġtudentov alebo v podmienkach niģġieho materi§lneho zabezpeļenia. 
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Z pedagogick®ho hŎadiska je virtu§lne prostredie vĨznamnĨm n§strojom na prepojenie 

abstraktnĨch pojmov programovania s ich praktickou aplik§ciou. Simul§cie umoģŔuj¼ 

vizualizovaŠ d¹sledky programovĨch pr²kazov, ļ²m sa zniģuje kognit²vna z§Šaģ ġtudentov 

a zvyġuje sa porozumenie vzŠahov medzi algoritmom a spr§van²m robota. VĨskumy v oblasti 

didaktiky informatiky poukazuj¼ na to, ģe simulovan® prostredia podporuj¼ akt²vne uļenie, 

rozvoj probl®mov®ho myslenia a schopnosŠ samostatne analyzovaŠ chyby v k·de (Bers, 2018; 

Eguchi, 2014). 

Je vġak d¹leģit® zd¹razniŠ, ģe virtu§lne prostredie nenahrádza fyzického robota, ale sl¼ģi ako 

jeho doplnok. Skutoļn§ pr§ca s hardv®rom prin§ġa ġtudentom sk¼senosti s nepresnosŠami 

senzorov, mechanickĨmi obmedzeniami ļi vonkajġ²mi vplyvmi prostredia, ktor® nie je moģn® 

v simul§cii plne replikovaŠ. Pr§ve kombin§cia virtu§lneho a fyzického prostredia vytvára 

optimálne podmienky pre postupný prechod od abstraktného algoritmu k jeho reálnej 

implementácii. 

Z hŎadiska vysokoġkolskej pr²pravy bud¼cich uļiteŎov a technickĨch odborn²kov predstavuje 

virtu§lna podpora platforiem VEX flexibilnĨ a efekt²vny n§stroj, ktorĨ umoģŔuje diferencovaŠ 

vĨuļbu, individualizovaŠ tempo uļenia a podporovaŠ experimentovanie. Integrácia 

simulaļnĨch n§strojov do vĨuļby robotiky tak zodpoved§ modernĨm trendom digit§lneho 

vzdel§vania a reflektuje poģiadavky na rozvoj digit§lnych kompetenci² v 21. storoļ². 

2.3 Didaktický význam prepojenia fyzického a virtuálneho prostredia 

Prepojenie fyzických platforiem VEX s ich virtuálnou podporou vytvára komplexný vzdelávací 

r§mec, v ktorom m¹ģu ġtudenti postupne rozv²jaŠ algoritmick® myslenie, program§torsk® 

zruļnosti a schopnosŠ rieġiŠ technick® probl®my. Virtu§lne (simulaļn®) prostredie umoģŔuje 

bezpeļn® experimentovanie, opakovan® testovanie rieġen² a poskytuje rĨchlu spªtn¼ vªzbu, 

zatiaŎ ļo fyzickĨ robot sprostredk¼va autentick¼ sk¼senosŠ s re§lnym technickĨm syst®mom, 

vr§tane pr§ce s nepresnosŠami, vplyvmi prostredia a technickĨmi obmedzeniami (Eguchi, 

2014). 

Z didaktick®ho hŎadiska sa ako optim§lny jav² kombinovanĨ pr²stup, v ktorom virtu§lne 

prostredie pln² funkciu vstupnej a exploraļnej f§zy vĨuļby a fyzickĨ robot sl¼ģi ako n§stroj 

aplikácie a overenia nadobudnutých poznatkov v praxi. Takto koncipované prepojenie 

podporuje plynulĨ prechod od abstraktn®ho n§vrhu rieġen² k ich realiz§cii v re§lnych 

podmienkach a prispieva k systematickému rozvoju technických a kognitívnych kompetencií 

ġtudentov, ļo je v s¼lade s odpor¼ļaniami pre modern® STEM/STEAM vzdel§vanie (OECD, 

2018; National Academies of Sciences, 2007) 

2.4 Rozdelenie robotických platforiem VEX 

Robotick® platformy spoloļnosti VEX Robotics s¼ koncipovan® ako vertik§lne prepojenĨ 

vzdel§vac² syst®m, ktorĨ umoģŔuje postupnĨ rozvoj technickĨch, programovac²ch 

a konġtrukļnĨch kompetenci² ģiakov v z§vislosti od ich veku, sk¼senost² a vzdel§vac²ch cieŎov. 

Jednotlivé platformy na seba didakticky nadväzujú a vytvárajú ucelenú líniu vzdelávacej 

robotiky od prim§rneho vzdel§vania aģ po stredoġkolsk® a vysokoġkolsk® prostredie. 

Podrobnejġia technick§ a didaktick§ charakteristika jednotlivĨch robotickĨch platforiem VEX, 

vr§tane ich historick®ho vĨvoja, hardv®rovej architekt¼ry a metodickĨch moģnost² vyuģitia 
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vo vĨuļbe, je spracovan§ v monografii Robotika v edukácii ako nástroj rozvoja informatického 

myslenia (2026). Z tohto d¹vodu je t§to kapitola zameran§ na sumarizaļnĨ prehŎad platforiem 

z hŎadiska ich didaktick®ho vyuģitia. 

Rozdelenie platforiem VEX reflektuje nielen technick¼ n§roļnosŠ jednotlivĨch syst®mov, ale 

aj pedagogick® potreby jednotlivĨch vekovĨch skup²n, priļom umoģŔuje plynulĨ prechod 

od jednoduchĨch konġtrukļno-programovac²ch ¼loh k rieġeniu komplexnĨch inģiniersky 

orientovaných problémov. 

2.4.1  VEX GO 

¶ Veková skupina: primárne 6 ï12 rokov 

¶ ĐroveŔ: zaļiatoļn²cka 

¶ Pouģitie: ¼vod do robotiky, konġtrukļn® experimentovanie, jednoduch® programovacie 

úlohy 

¶ Charakteristika: Ŏahk® a bezpeļn® komponenty s intuit²vnou mont§ģou vhodnou 

pre mladġ²ch ģiakov 

Platforma VEX GO je urļen§ najmª pre prvotn® zozn§menie sa s robotikou a technickĨm 

myslen²m. D¹raz sa kladie na rozvoj z§kladnĨch konġtrukļnĨch zruļnost², priestorovej 

orientácie a elementárneho algoritmického myslenia prostredníctvom jednoduchých, vizuálne 

podporenĨch programovac²ch ¼loh. DidaktickĨ potenci§l tejto platformy spoļ²va najmª 

v moģnosti prep§jania robotiky s pr²rodovednĨmi a technickĨmi t®mami v r§mci 

STEM/STEAM vzdel§vania a v podpore uļenia prostredn²ctvom hry a experimentovania. 

2.4.2 VEX IQ  

¶ Veková skupina: pribliģne 8 ï14 rokov 

¶ ĐroveŔ: mierne pokroļil§ 

¶ Pouģitie: ġkolsk® robotick® aktivity, t²mov® projekty, s¼Šaģn® ¼lohy 

¶ Charakteristika: robustnejġie konġtrukļn® komponenty, senzory a motory; podpora 

vizuálneho programovania 

VEX IQ predstavuje prechodov¼ platformu medzi ¼vodnou a pokroļilou robotikou. UmoģŔuje 

rieġenie komplexnejġ²ch ¼loh zaloģenĨch na pr§ci so senzormi, podmienkami a cyklami, ļ²m 

rozv²ja systematick® a logick® myslenie ģiakov. Platforma je vhodn§ pre t²mov¼ a projektovú 

pr§cu, podporuje kooperat²vne uļenie a je ļasto vyuģ²van§ aj v robotickĨch s¼Šaģiach, ktor® 

zvyġuj¼ motiv§ciu ģiakov a ich z§ujem o technick® odbory. 

2.4.3 VEX V5 

¶ Veková skupina: pribliģne 12+ rokov 

¶ ĐroveŔ: pokroļil§ 

¶ Pouģitie: projektov® ¼lohy, technick® s¼Šaģe, laborat·rne cviļenia 

¶ Charakteristika: vĨkonn® riadiace moduly, pokroļil® senzory a flexibiln® 

programovacie rozhrania 

Platforma VEX V5 je urļen§ pre pokroļil¼ ¼roveŔ vzdel§vacej robotiky a umoģŔuje rieġenie 

komplexnĨch technickĨch a inģiniersky orientovanĨch ¼loh. Vyuģ²va sa najmª na strednĨch 
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ġkol§ch a vo vysokoġkolskĨch laborat·ri§ch, kde podporuje rozvoj pokroļilĨch 

program§torskĨch zruļnost², syst®mov®ho myslenia a schopnosti navrhovaŠ, analyzovaŠ 

a optimalizovaŠ technick® rieġenia. Pr§ca s touto platformou vytv§ra predpoklady 

pre prepojenie robotiky s re§lnymi inģinierskymi probl®mami a technickou praxou. 

2.5 Didaktická kontinuita platforiem VEX  

Z didaktick®ho hŎadiska predstavuj¼ platformy spoloļnosti VEX Robotics kontinu§lny 

vzdel§vac² reŠazec, v ktorom kaģd§ ¼roveŔ nadvªzuje na predch§dzaj¼cu a systematicky ju 

rozġiruje o nov® technick®, programovacie a kognit²vne prvky. Takto koncipovanĨ syst®m 

umoģŔuje pedag·gom pl§novaŠ vĨuļbu robotiky dlhodobo a koncepļne, s postupnĨm 

zvyġovan²m n§roļnosti ¼loh a cielene budovanĨm rozvojom kompetenci² ģiakov. 

Didaktická kontinuita platforiem VEX vytvára podmienky na plynulý prechod medzi 

jednotlivĨmi stupŔami vzdel§vania, priļom reġpektuje vĨvinov® a vzdel§vacie moģnosti 

ģiakov. Tento pr²stup podporuje systematick® nadvªzovanie poznatkov, prehlbovanie 

algoritmick®ho a syst®mov®ho myslenia a umoģŔuje efekt²vne prep§janie robotiky s obsahom 

STEM/STEAM vzdelávania. 

2.5.1  Struļn® porovnanie platforiem 

PrehŎad z§kladnĨch charakterist²k jednotlivĨch platforiem VEX z hŎadiska vekovej skupiny, 

¼rovne n§roļnosti a typick®ho didaktick®ho vyuģitia je uvedenĨ v tabuŎke 2. TabuŎka sl¼ģi ako 

orientaļnĨ n§stroj pre pedag·gov pri vĨbere vhodnej platformy v z§vislosti od vzdelávacích 

cieŎov a ¼rovne ģiakov. 

TabuŎka 2: Struļn® porovnanie platforiem VEX 

Platforma 
Veková 

skupina 
ĐroveŔ Typick® pouģitie 

VEX GO 6 ï12 Zaļiatoļn²cka 
Základná robotika, jednoduché 

konġtrukcie 

VEX IQ 8 ï14 
Mierne 

pokroļil§ 
Ġkolsk® projekty, t²mov® ¼lohy 

VEX V5 12+ Pokroļil§ 
Pokroļil® ¼lohy, s¼Šaģe, laborat·rne 

práce 
(zdroj: vlastn® spracovanie podŎa dokument§cie a metodickĨch materi§lov VEX Robotics) 

2.6 PostupnosŠ vzdel§vania v r§mci platforiem VEX 

Vzdel§vacie platformy VEX s¼ koncipovan® ako vertik§lne prepojenĨ syst®m, ktorĨ umoģŔuje 

plynulĨ prechod od element§rnych robotickĨch konceptov k rieġeniu komplexnĨch technickĨch 

a inģiniersky orientovanĨch ¼loh. T§to postupnosŠ podporuje kontinuitu uļenia a systematický 

rozvoj konġtrukļn®ho, algoritmick®ho a program§torsk®ho myslenia v s¼lade s vĨvinovĨmi 

a vzdel§vac²mi moģnosŠami ģiakov. 

V ¼vodnĨch f§zach vĨuļby sa d¹raz kladie na z§kladn® princ²py konġtrukcie a jednoduch® 

algoritmick® postupy, ktor® s¼ postupne rozġirovan® o pr§cu so senzormi, podmienkami 

a cyklami. Na vyġġ²ch ¼rovniach sa ģiaci stret§vaj¼ s komplexnejġ²mi probl®mami 
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vyģaduj¼cimi syst®mov® myslenie, optimaliz§ciu rieġen² a prepojenie teoretickĨch poznatkov 

s praktickou realizáciou. 

Takto koncipovan§ postupnosŠ umoģŔuje pedag·gom dlhodobo a koncepļne pl§novaŠ vĨuļbu 

robotiky, priļom podporuje plynul® nadvªzovanie poznatkov a zvyġovanie n§roļnosti ¼loh 

bez prudkĨch skokov v technickej alebo kognit²vnej n§roļnosti. 

 

Obrázok 3: PostupnosŠ rozvoja konġtrukļn®ho a algoritmick®ho myslenia v r§mci platforiem VEX 

(zdroj: vlastn® spracovanie podŎa VEX Robotics (VEX GO, VEX IQ, VEX V5)) 

 

PostupnosŠ vzdel§vania v r§mci platforiem VEX vytv§ra ucelenĨ didaktickĨ r§mec, ktorĨ 

umoģŔuje systematickĨ rozvoj konġtrukļn®ho, algoritmick®ho a program§torsk®ho myslenia 

ģiakov. Postupn® zvyġovanie n§roļnosti ¼loh v jednotlivĨch platform§ch podporuje plynulé 

nadvªzovanie poznatkov a eliminuje prudk® skoky v technickej a kognit²vnej n§roļnosti. Takto 

koncipovanĨ syst®m poskytuje pedag·gom oporu pre dlhodob® pl§novanie vĨuļby robotiky 

v s¼lade s vĨvinovĨmi a vzdel§vac²mi moģnosŠami ģiakov. 

2.7 N§vrh aplikaļnĨch ¼loh (bez rieġen²) 

Nasleduj¼ce aplikaļn® ¼lohy s¼ koncipovan® ako otvoren® zadania bez predp²sanĨch rieġen². 

Ich cieŎom je podporiŠ aplik§ciu teoretickĨch poznatkov v praktickĨch ļinnostiach, rozvoj 

algoritmick®ho myslenia a schopnosti analyzovaŠ spr§vanie robotickĨch syst®mov v rôznych 

podmienkach. 

2.7.1 Úlohy pre VEX GO 

Úloha 1: 

Navrhnite algoritmus, ktorĨ zabezpeļ² pohyb robota po vopred definovanej trase. 

 

Úloha 2: 

Pred spusten²m programu op²ġte oļak§van® spr§vanie robota a po realiz§cii porovnajte 

predpokladanĨ a skutoļnĨ vĨsledok. 

ωƳŀƴƛǇǳƭłŎƛŀ

ωƧŜŘƴƻŘǳŎƘŞ ŀƭƎƻǊƛǘƳȅ

VEX GO

ωsenzory

ωpodmienky

ωǘƝƳƻǾł ǇǊłŎŀ

VEX IQ ωǇƻƪǊƻőƛƭŞ ǊƛŀŘŜƴƛŜ

ωprojekty

ωƻǇǘƛƳŀƭƛȊłŎƛŀ

ωŘƛǎƪǳǎƛŀ ƻ ŘƛŘŀƪǘƛŎƪȇŎƘ 
ǇǊƝƴƻǎƻŎƘ ŀ ƻōƳŜŘȊŜƴƛŀŎƘ

VEX V5
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2.7.2 Úlohy pre VEX IQ  

Úloha 3: 

Navrhnite program, v ktorom robot reaguje na podnet zo senzora. 

 

Úloha 4: 

Vytvorte dve r¹zne rieġenia rovnakej ¼lohy a porovnajte ich efekt²vnosŠ z hŎadiska logiky 

algoritmu a správania robota. 

2.7.3 Úlohy pre VEX V5 

Úloha 5: 

Navrhnite komplexn¼ ¼lohu zahŘŔaj¼cu viacero ļinnost² robota a ich vz§jomn¼ koordin§ciu. 

 

Úloha 6: 

Identifikujte moģn® zdroje chĨb v spr§van² fyzick®ho robota a navrhnite sp¹soby ich 

eliminácie. 

 

Didaktická poznámka 

Uveden® ¼lohy maj¼ orientaļnĨ charakter a sl¼ģia na podporu aplik§cie teoretickĨch poznatkov 

v praktickĨch ļinnostiach Technick§ realiz§cia navrhnutĨch aplikaļnĨch ¼loh a projektovĨch 

zadan² je predmetom samostatnej kapitoly tejto uļebnice, ktor§ sa zameriava na konkr®tne 

programovacie postupy, pr§cu s hardv®rovĨmi komponentmi a implement§ciu rieġen² 

v prostredí platforiem VEX. 

2.8 Ġtudijn® ciele kapitoly 

Po absolvovan² tejto kapitoly by mal ġtudent byŠ schopnĨ: 

¶ charakterizovaŠ rozdiely medzi platformami VEX GO, VEX IQ a VEX V5 z hŎadiska 

ich technickej n§roļnosti a didaktick®ho vyuģitia, 

¶ identifikovaŠ a porovnaŠ didaktick® moģnosti vyuģitia jednotlivĨch platforiem 

v r¹znych stupŔoch vzdel§vania, 

¶ zvoliŠ a zd¹vodniŠ vĨber vhodnej platformy vzhŎadom na vek ģiakov, ¼roveŔ ich 

zruļnost² a stanoven® vzdel§vacie ciele, 

¶ analyzovaŠ rozdiely medzi pr§cou s virtu§lnym (simulaļnĨm) a fyzickĨm robotom 

a pos¼diŠ ich didaktick® pr²nosy, 

¶ navrhn¼Š aplikaļn® ¼lohy a projektov® zadania s vyuģit²m platforiem VEX v s¼lade 

s princípmi postupnosti a didaktickej kontinuity, 

¶ vysvetliŠ význam kombinácie virtuálneho a fyzického prostredia pre rozvoj 

algoritmick®ho a technick®ho myslenia ģiakov. 

2.9 Ġpecifick® ciele podŎa platforiem 

Ġpecifick® ciele vzdel§vania s¼ v tejto kapitole formulovan® s ohŎadom na didaktickú 

postupnosŠ robotickĨch platforiem VEX a ich rozdielnu technick¼ a kognit²vnu n§roļnosŠ. 
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Kaģd§ platforma kladie d¹raz na rozvoj odliġnĨch kompetenci², ktor® zodpovedaj¼ veku ģiakov, 

¼rovni ich predch§dzaj¼cich sk¼senost² a stanovenĨm vzdel§vac²m cieŎom vĨuļby. 

Platforma VEX GO je zameran§ predovġetkĨm na osvojenie z§kladnĨch princ²pov riadenia 

pohybu robota a rozvoj elementárneho algoritmického myslenia. VEX IQ tieto základy 

rozġiruje o pr§cu so senzormi, podmienkovĨmi algoritmami a podporu t²movej spolupr§ce. 

VEX V5 predstavuje pokroļil¼ ¼roveŔ, v ktorej sa d¹raz kladie na n§vrh komplexnĨch 

riadiacich algoritmov, analýzu správania robota v reálnom prostredí a rozvoj systémového 

myslenia. 

Takto formulovan® ġpecifick® ciele umoģŔuj¼ pedag·gom cielene pl§novaŠ vĨuļbu robotiky 

v súlade s didaktickou kontinuitou platforiem VEX a podporujú postupný prechod 

od jednoduchĨch ¼loh k rieġeniu komplexnĨch technickĨch a projektovĨch zadan². 

¶ VEX GO 

Ġtudent dok§ģe vysvetliŠ z§kladn® princ²py pohybu robota a navrhn¼Š jednoduchĨ riadiaci 

algoritmus. 

¶ VEX IQ 

Ġtudent dok§ģe pracovaŠ so senzormi, navrhovaŠ podmienkov® algoritmy a porovn§vaŠ r¹zne 

rieġenia ¼loh. 

¶ VEX V5 

Ġtudent dok§ģe navrhovaŠ komplexnejġie riadiace algoritmy a analyzovaŠ spr§vanie robota 

v reálnom prostredí. 

2.10 Integrované projektové zadanie 

Názov projektu: Postupná automatizácia úlohy pomocou robotických platforiem VEX 

Integrované projektové zadanie je zamerané na aplikáciu princípov didaktickej kontinuity 

robotickĨch platforiem VEX v praktickej ļinnosti. Ġtudenti navrhn¼, realizuj¼ a analyzuj¼ 

jednu robotickú úlohu postupne prostredníctvom platforiem VEX GO, VEX IQ a VEX V5, 

priļom sa postupne zvyġuje technick§ aj didaktick§ n§roļnosŠ rieġenia. 

CieŎom projektu je pouk§zaŠ na systematickĨ prechod od jednoduchĨch algoritmickĨch 

a konġtrukļnĨch ¼loh k rieġeniu komplexnejġ²ch technickĨch probl®mov. Projekt z§roveŔ 

podporuje rozvoj algoritmick®ho, program§torsk®ho a technick®ho myslenia, schopnosŠ 

analyzovaŠ spr§vanie robota v r¹znych podmienkach a reflektovaŠ rozdiely medzi jednotlivými 

¼rovŔami robotickĨch platforiem. 

 

Z§vereļn§ didaktick§ pozn§mka 

T§to kapitola m§ sumarizaļnĨ charakter a sl¼ģi ako vĨchodisko pre detailnejġie spracovanie 

problematiky pr§ce s robotickĨmi platformami VEX v Ņalġ²ch kapitol§ch 

uļebnice a v monografii autorov uļebnice Robotika v edukácii ako nástroj rozvoja 

informatického myslenia (2026). 
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Zhrnutie kapitoly  

Kapitola sa zameriava na prehŎad vzdel§vac²ch robotickĨch platforiem VEX ako 

vĨznamn®ho n§stroja s¼ļasn®ho technick®ho a informatick®ho vzdel§vania. Platformy VEX 

GO, VEX IQ a VEX V5 s¼ predstaven® ako fyzick® robotick® syst®my, ktor® umoģŔuj¼ 

realiz§ciu konġtrukļnĨch a programovac²ch ¼loh v re§lnom prostred² a podporuj¼ rozvoj 

algoritmick®ho, syst®mov®ho a technick®ho myslenia ģiakov a ġtudentov. 

PozornosŠ je venovan§ aj virtu§lnej podpore fyzickĨch platforiem VEX, ktor§ rozġiruje 

moģnosti vĨuļby prostredn²ctvom simulaļn®ho prostredia. Virtu§lny robot umoģŔuje bezpeļn® 

experimentovanie, overovanie algoritmov a plynulý prechod od abstraktného návrhu rieġenia 

k jeho realiz§cii na fyzickom robote. Z didaktick®ho hŎadiska sa ako najefekt²vnejġ² jav² 

kombinovaný prístup, ktorý prepája virtuálne a fyzické prostredie. 

Kapitola z§roveŔ poukazuje na vertik§lnu prepojenosŠ platforiem VEX, ktor§ umoģŔuje 

postupnĨ prechod od element§rnych robotickĨch konceptov aģ po pokroļil® technick® rieġenia. 

Uveden® aplikaļn® ¼lohy, ġtudijn® ciele a projektov® zadanie vytv§raj¼ r§mec pre praktické 

vyuģitie platforiem VEX v ġkolskom aj vysokoġkolskom prostred². 

 

Kontrolné otázky 

1. Vysvetlite, preļo s¼ platformy VEX povaģovan® za fyzick® robotick® platformy a nie 

za virtuálne systémy. 

2. Charakterizujte základné rozdiely medzi platformami VEX GO, VEX IQ a VEX V5 

z hŎadiska vekovej skupiny a didaktick®ho vyuģitia. 

3. AkĨ vĨznam m§ modul§rna konġtrukcia robotickĨch platforiem VEX pre vzdel§vac² 

proces? 

4. Vysvetlite ¼lohu virtu§lneho robota v ekosyst®me VEX a jeho pr²nos pre vĨuļbu 

programovania. 

5. UveŅte situ§cie, v ktorĨch je vhodnejġie vyuģiŠ virtu§lne prostredie, a situ§cie, 

v ktorých je nevyhnutná práca s fyzickým robotom. 

6. Zdôvodnite didaktický význam kombinovania virtuálneho a fyzického prostredia 

vo vĨuļbe robotiky. 

7. Vysvetlite, ļo sa rozumie pod pojmom vertik§lna prepojenosŠ platforiem VEX. 

8. Ak® kompetencie rozv²jaj¼ aplikaļn® ¼lohy navrhnut® pre jednotliv® platformy VEX? 

9. Navrhnite príklad jednoduchého projektového zadania vhodného pre jednu z platforiem 

VEX. 

10. Zdôvodnite význam robotických platforiem VEX v kontexte STEM/STEAM 

vzdelávania. 
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3 Zast¼penie robotiky v kurikul§ch (ĠVP)  

Zast¼penie robotiky v kurikul§rnych dokumentoch predstavuje d¹leģitĨ indik§tor miery, 

v akej vzdel§vac² syst®m reaguje na poģiadavky digitalizovanej spoloļnosti a rozvoj 

technol·gi². Robotika ako vzdel§vac² obsah a didaktickĨ prostriedok sa v ġkolskom vzdel§van² 

spravidla neobjavuje ako samostatný povinný predmet, ale je integrovaná do viacerých 

vzdel§vac²ch oblast² a vyuļovac²ch predmetov, najmª informatiky, techniky a prírodovedných 

predmetov. Jej zaļlenenie do kurikula je preto potrebn® posudzovaŠ v ġirġom kontexte cieŎov 

vzdel§vania, oļak§vanĨch vĨstupov ģiakov a rozvoja kŎ¼ļovĨch kompetenci². 

Táto kapitola sa zameriava na analýzu zastúpenia robotiky v národných kurikulárnych 

dokumentoch, konkr®tne v ġt§tnych vzdel§vac²ch programoch a s¼visiacich vzdel§vac²ch 

ġtandardoch. PozornosŠ je venovan§ sp¹sobom, akĨmi je robotika reflektovan§ v jednotlivých 

vzdel§vac²ch oblastiach, ako aj miere jej explicitn®ho alebo implicitn®ho zaļlenenia do obsahu 

vyuļovania. CieŎom kapitoly je pouk§zaŠ na kurikul§rne vĨchodisk§ pre vĨuļbu robotiky 

a identifikovaŠ priestor, ktorĨ tieto dokumenty vytv§raj¼ pre jej realizáciu v pedagogickej praxi. 

Kapitola je ġtrukt¼rovan§ do podkapitol venovanĨch jednotlivĨm krajin§m. Najsk¹r je 

analyzované zastúpenie robotiky v kurikulárnych dokumentoch Slovenskej republiky, následne 

je pozornosŠ venovan§ Ļeskej republike. Z§vereļn§ ļasŠ kapitoly prin§ġa komparat²vne 

zhrnutie, ktor® umoģŔuje identifikovaŠ spoloļn® ļrty a rozdiely v pr²stupoch k zaļleneniu 

robotiky do ġkolsk®ho vzdel§vania. 

3.1 Slovenská republika 

Robotika v podmienkach vzdel§vacieho syst®mu Slovenskej republiky nie je v s¼ļasnosti 

v Ġt§tnom vzdel§vacom programe (ĠVP) koncipovan§ ako samostatnĨ povinnĨ vyuļovac² 

predmet. Napriek tomu vġak predstavuje vĨznamnĨ obsahovĨ a metodickĨ prvok, ktorĨ je 

integrovanĨ do viacerĨch vzdel§vac²ch oblast² a predmetov, predovġetkĨm do informatiky, 

techniky a fyziky, priļom jej vĨznam vĨrazne narast§ najmª v odbornom vzdel§van² 

na strednĨch ġkol§ch technick®ho zamerania (NIVAM, 2023). Takto koncipovanĨ pr²stup 

reflektuje s¼ļasn® trendy vo vzdel§van², ktor® uprednostŔuj¼ rozvoj komplexnĨch kompetenci² 

pred izolovaným osvojovaním poznatkov. 

Integr§cia robotiky do ĠVP je realizovan§ predovġetkĨm prostredn²ctvom ġkolskĨch 

vzdel§vac²ch programov (ĠkVP), ktor® umoģŔuj¼ flexibilne reagovaŠ na region§lne 

podmienky, materiálno-technick® vybavenie ġk¹l a odborn¼ pripravenosŠ pedagogickĨch 

zamestnancov. Robotika sa tak v praxi uplatŔuje v r¹znej miere ï od základných aktivít 

zameraných na rozvoj algoritmického myslenia aģ po komplexn® projektov® ¼lohy, ktor® 

prep§jaj¼ poznatky z viacerĨch vyuļovac²ch predmetov. 

Na ¼rovni z§kladn®ho vzdel§vania pln² robotika predovġetkĨm motivaļn¼, n§zorn¼ a rozvojovú 

funkciu. V predmete informatika je vyuģ²van§ ako didaktickĨ prostriedok na podporu rozvoja 

algoritmick®ho myslenia, element§rnych programovac²ch zruļnost² a schopnosti rieġiŠ 

probl®mov® ¼lohy. Pr§ca s edukaļnĨmi robotmi umoģŔuje ģiakom prep§jaŠ abstraktn® pojmy 

s konkr®tnou ļinnosŠou, ļ²m sa zvyġuje porozumenie uļiva a podporuje akt²vne uļenie (Papert, 

1980; Alimisis, 2013). Ģiaci s¼ veden² k experimentovaniu, overovaniu vlastnĨch rieġen² a 

postupnému rozvoju analytického a logického myslenia. 
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V predmete technika má robotika výrazný aplikaļnĨ a konġtrukļnĨ charakter. Ģiaci pracuj¼ s 

technickĨmi modelmi, stavebnicami a jednoduchĨmi mechanizmami, priļom sa rozv²jaj¼ ich 

manu§lne zruļnosti, technick§ predstavivosŠ a schopnosŠ pracovaŠ podŎa n§vodu alebo 

technickej dokumentácie. Robotické aktivity v tomto kontexte podporujú pochopenie 

základných princípov fungovania technických systémov a prispievajú k formovaniu 

pozit²vneho vzŠahu k technickĨm ļinnostiam a technickĨm povolaniam (Benitti, 2012). 

Na stredoġkolskej ¼rovni nadob¼da robotika systematickejġ² a komplexnejġ² charakter. 

V predmete informatika je prepojen§ s pokroļilejġ²mi formami programovania, pr§cou 

s mikrokontrol®rmi, senzorickĨmi syst®mami a z§kladmi automatiz§cie. Ģiaci s¼ veden² 

k analytick®mu rieġeniu probl®mov, n§vrhu algoritmov a ich implement§cii v re§lnych alebo 

simulovaných robotických systémoch. Významným didaktickým prvkom je projektové 

a t²mov® vyuļovanie, ktoré podporuje rozvoj samostatnosti, zodpovednosti, spolupráce 

a schopnosti prezentovaŠ vĨsledky vlastnej pr§ce (Eguchi, 2014). 

V predmete fyzika plní robotika funkciu experiment§lneho a aplikaļn®ho n§stroja, 

prostredn²ctvom ktor®ho je moģn® n§zorne demonġtrovaŠ fyzik§lne z§kony a princ²py 

v praktickĨch situ§ci§ch. Vyuģitie robotickĨch zariaden² umoģŔuje aplikovaŠ poznatky 

z oblasti mechaniky, elektrickĨch obvodov, merania a spracovania d§t, ļ²m sa posilŔuje 

prepojenie te·rie s praxou a podporuje rozvoj vedeck®ho myslenia. Tento pr²stup z§roveŔ 

zvyġuje motiv§ciu ģiakov k uļeniu a podporuje ich akt²vnu ¼ļasŠ na vyuļovacom procese. 

Z hŎadiska celkov®ho kurikul§rneho kontextu moģno konġtatovaŠ, ģe robotika v slovenskom 

ĠVP predstavuje integrovaný a perspektívny vzdelávací prvok, ktorý významne prispieva 

k rozvoju digit§lnych, technickĨch a kognit²vnych kompetenci² ģiakov. Jej vĨznam 

v poslednĨch rokoch narast§ v s¼vislosti s digitaliz§ciou spoloļnosti, rozvojom automatiz§cie 

a rast¼cimi poģiadavkami trhu pr§ce na technicky zdatných absolventov. Integrácia robotiky 

do vyuļovania tak vytv§ra d¹leģit® predpoklady pre pr²pravu ģiakov na Ņalġie ġt¼dium 

a uplatnenie v technologicky orientovaných oblastiach (European Commission, 2020). 

 

Metodick§ pozn§mka k pouģitĨm kurikul§rnym zdrojom 

Dokumenty Ġt§tneho vzdel§vacieho programu a vzdel§vac²ch ġtandardov pouģit® v tejto 

publik§cii s¼ citovan® podŎa aktu§lne platnĨch verzi² spravovanĨch N§rodnĨ inġtit¼t 

vzdel§vania a ml§deģe (NIVAM) , ktorĨ je pr§vnym n§stupcom zruġen®ho Ġt§tneho 

pedagogického ústavu. 

3.2 Ļesk§ republika 

Robotika predstavuje vĨznamnĨ a modernĨ prvok vzdel§vania, ktorĨ sa naprieļ ļeskĨm 

ġkolstvom uplatŔuje najmª v s¼vislosti s rev²ziami r§mcovĨch vzdel§vac²ch programov. 

Napriek tomu, ģe robotika nie je ani v R§mcovom vzdel§vacom programe pre z§kladn® 

vzdelávanie (RVP ZV), ani v Rámcovom vzdelávacom programe pre stredné odborné 

vzdel§vanie (RVP SOV) definovan§ ako samostatnĨ vyuļovac² predmet, jej zaļlenenie vyplĨva 

z nov®ho poŔatia informatick®ho vzdel§vania, digit§lnych kompetenci² a prierezovĨch t®m 

(MĠMT, 2023). Na oboch stupŔoch vzdel§vania je vn²man§ ako prirodzen§ s¼ļasŠ modernej 

vĨuļby, ktor§ podporuje praktick¼ aplik§ciu technol·gi², rozvoj algoritmick®ho myslenia 

a pochopenie automatizovaných systémov. 
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Robotika v Rámcovom vzdelávacom programe pre základné vzdelávanie (RVP ZV) nie je 

definovan§ ako samostatn§ vzdel§vacia oblasŠ ani ako povinnĨ vyuļovac² predmet. Je vġak 

pevne ukotvená v rámci vzdelávacej oblasti Informatika, ktorá bola výrazne posilnená v revízii 

RVP ZV z roku 2021. Nov® poŔatie Informatiky kladie d¹raz na porozumenie digit§lnym 

technol·gi§m, algoritmiz§cii, automatiz§cii a rozvoj digit§lnej gramotnosti, ļo prirodzene 

zahŘŔa aj pr§cu s robotickĨmi zariadeniami. Rev²zia RVP ZV zd¹razŔuje, ģe informatika má 

ģiakom umoģniŠ pochopiŠ, ako technol·gie funguj¼, ako moģno vyuģiŠ r¹zne digit§lne n§stroje 

a ako moģno programovaŠ syst®my, ktor® vykon§vaj¼ presne definovan® ¼lohy. Tieto 

poģiadavky priamo vytv§raj¼ priestor na zaradenie robotiky do vĨuļby ako prirodzenej s¼ļasti 

vzdelávacieho obsahu. 

Robotika je tieģ s¼ļasŠou ġirġieho konceptu digit§lnych kompetenci², ktor® sa v revidovanom 

RVP ZV st§vaj¼ jednĨm z d¹leģitĨch prierezovĨch prvkov. RVP zd¹razŔuje, ģe digit§lne 

zruļnosti by sa mali rozv²jaŠ naprieļ vzdel§vac²mi oblasŠami a mali by podporovaŠ schopnosŠ 

ģiakov pracovaŠ s technol·giami, vyuģ²vaŠ ich tvorivo a porozumieŠ ich fungovaniu. 

V materi§loch k rev²zi§m RVP ZV je opakovane uveden®, ģe digit§lne zruļnosti sa maj¼ 

premietaŠ do praxe formou aplikovateŎnĨch ļinnost², ļo zahŘŔa aj pr§cu s robotickými 

stavebnicami, senzormi, automatizovanĨmi syst®mami a Ņalġ²mi technol·giami. Robotika tu 

prispieva k napŌŔaniu oļak§vanĨch vĨsledkov uļenia, ktor® sa zameriavaj¼ na pochopenie 

princípov riadenia, algoritmizáciu a ovládanie digitálnych technológií. 

V r§mci vĨuļby informatiky a s¼visiacich oblast² maj¼ ġkoly voŎnosŠ, aby samy rozhodli, 

do akej miery a akou formou robotiku zaļlenia do svojho Ġkolsk®ho vzdel§vacieho programu 

(ĠVP). RVP ZV umoģŔuje znaļn¼ flexibilitu v prisp¹soben² vzdel§vacieho obsahu podŎa 

podmienok ġkoly. Robotika sa tak m¹ģe objaviŠ v hodin§ch Informatiky, v projektovĨch dŔoch, 

vo voliteŎnĨch predmetoch, v kr¼ģkoch alebo v tematickĨch blokoch zameranĨch na praktick® 

a technick® ļinnosti. RevidovanĨ RVP ZV pritom vĨslovne podporuje prepojenie 

vzdel§vacieho obsahu s re§lnym ģivotom a zd¹razŔuje vĨznam praktickĨch zruļnost² 

a aplik§cie znalost² v praxi, ļo robotika napŌŔa veŎmi prirodzenĨm sp¹sobom. 

Zaļlenenie robotiky tieģ zodpoved§ z§meru RVP ZV, ktorĨ zd¹razŔuje rozvoj kŎ¼ļovĨch 

kompetenci² a z§kladnĨch gramotnost², ako je kritick® myslenie, rieġenie probl®mov, logicko-

matematick§ gramotnosŠ, spolupr§ca ļi tvorivosŠ. Robotika umoģŔuje tieto kompetencie 

rozv²jaŠ v kontexte praktickej a z§ģitkovej vĨuļby, kedy ģiaci navrhuj¼, testuj¼, vyhodnocuj¼ 

a vylepġuj¼ svoje postupy. Revidovan® programy preto povaģuj¼ robotiku za vhodnĨ doplnok 

modern®ho technick®ho vzdel§vania, ktorĨ napŌŔa poģiadavku kompetenļne orientovanej 

vĨuļby. 

Celkovo moģno povedaŠ, ģe robotika je v RVP ZV zast¼pen§ nepriamo, ale veŎmi vĨznamne ï 

ako prirodzen§ a odpor¼ļan§ s¼ļasŠ vĨuļby v oblasti Informatika, ako prostriedok rozvoja 

digit§lnych kompetenci² a ako n§stroj na napŌŔanie oļak§vanĨch vĨsledkov uļenia zameraných 

na algoritmiz§ciu, programovanie a porozumenie automatizovanĨm syst®mom. Jej zaļlenenie 

do vĨuļby je plne v s¼lade s duchovnĨm smerovan²m revidovan®ho RVP ZV, ktor® sa orientuje 

na modern® technol·gie, praktick¼ aplik§ciu znalost² a pr²pravu ģiakov na reálny svet plný 

digit§lnych rieġen² a automatiz§cie. 

Robotika nie je v Rámcových vzdelávacích programoch stredného odborného vzdelávania 

(RVP SOV) definovan§ ako samostatnĨ predmet, avġak jej zaļleŔovanie do vĨuļby priamo 

vyplĨva z nov®ho poŔatia Informatick®ho vzdel§vania a digit§lnej kompetencie, ktor® boli 
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do RVP SOV systematicky zapracovan® v aktualiz§cii ¼ļinnej od 1. 9. 2023. T§to rev²zia 

komunikaļnĨch technol·gií, ktor§ sa novo orientuje na ġirġie pochopenie digit§lnych 

technol·gi², automatiz§cie a modernĨch technologickĨch procesov. Nov§ koncepcia poļ²ta 

s tĨm, ģe s¼ļasŠou odborn®ho i vġeobecn®ho vzdel§vania bude pr§ca s technol·giami, ktor® 

zahŘŔaj¼ aj robotick® a automatizaļn® syst®my. 

Aktualizácia RVP pre stredné odborné vzdelávanie bola vykonaná v nadväznosti na revíziu 

RVP z§kladn®ho vzdel§vania aj na celkovĨ technologickĨ rozvoj. Zavedenie nov®ho poŔatia 

Informatick®ho vzdel§vania a Digit§lnej kompetencie priamo podporuje zaļleŔovanie robotiky 

do vĨuļby odbornĨch i vġeobecne vzdel§vac²ch predmetov. RVP SOV novo zd¹razŔuje, aby 

ģiaci boli schopn² pracovaŠ s technol·giami, rozumeli ich princ²pom a dok§zali ich tvorivo 

vyuģ²vaŠ. Robotika je tak vn²man§ ako prirodzenĨ prostriedok na rozvoj týchto schopností, 

najmª v odboroch technick®ho, elektrotechnick®ho, stroj§rskeho, informaļnĨch technol·gi² 

ļi mechatronického zamerania. Téma robotiky priamo zodpovedá obsahu oblastí týkajúcich 

sa automatiz§cie, riadenia procesov, programovania ļi digit§lnej vĨroby, ktor® sa 

v aktualizovaných RVP SOV objavujú. 

Robotika m¹ģe byŠ v r§mci ġkolsk®ho vzdel§vacieho programu realizovan§ v r¹znych form§ch 

ï ako s¼ļasŠ odborn®ho vĨcviku, odbornĨch technickĨch predmetov, programovania, 

mechatroniky ļi automatiz§cie, ale aj v projektovej alebo kombinovanej vĨuļbe. RVP SOV 

totiģ umoģŔuje ġkol§m vĨznamn¼ mieru auton·mie a je na nich, aby z dostupn®ho r§mca 

vytvorili konkr®tny ĠVP, ktorĨ zodpoved§ ich technick®mu zameraniu. V niektorĨch odboroch 

m¹ģe byŠ robotika zaļlenen§ priamo do odborn®ho vĨcviku ļi cviļenia, ļo umoģŔuje ģiakom 

pracovaŠ s re§lnymi zariadeniami, programovaŠ robotick® jednotky alebo navrhovaŠ 

automatizovan® vĨrobn® procesy. Tak®to poŔatie vĨuļby je plne v s¼lade s modernizovanou 

ICT oblasŠou, ktor§ v RVP SOV zd¹razŔuje pr§cu s digit§lnymi syst®mami, vytv§ranie 

digit§lnych rieġen² a praktick¼ aplik§ciu digit§lnych technol·gi² v re§lnych pracovnĨch 

podmienkach (https://digitalizácia.rvp.cz/). 

Rev²zia RVP SOV s¼ļasne reflektuje trend integr§cie robotiky a automatiz§cie do ġirġieho 

kontextu digitálnej transformácie priemyslu. Novo definované Digitálne kompetencie 

a prierezov§ t®ma ĂĻlovek a digit§lny svetñ posilŔuj¼ poģiadavku, aby sa ģiaci zozn§mili 

s technol·giami, ktor® s¼ beģnou s¼ļasŠou modernej vĨroby, logistiky, zdravotn²ctva, sluģieb 

ļi informaļnĨch syst®mov. Zapojenie robotiky tak zodpoved§ nielen technick®mu vzdel§vaniu, 

ale aj profil§cii ġk¹l podŎa re§lnych potrieb trhu pr§ce. Ģiaci sa vŅaka tomu uļia pracovaŠ 

s automatizovanĨmi syst®mami, analyzovaŠ ich spr§vanie, navrhovaŠ pracovn® postupy 

a tvorivo rieġiŠ technick® probl®my. T§to sk¼senosŠ je d¹leģitĨm prvkom modern®ho 

odborn®ho vzdel§vania, ktor® sa orientuje na praktick® zruļnosti aj schopnosŠ adapt§cie 

na nové technológie. 

Celkovo moģno povedaŠ, ģe robotika je v RVP SOV zast¼pen§ nepriamo, ale veŎmi vĨznamne, 

podobne ako v RVP ZV. Jej zaradenie vyplýva z dôrazu na digitálne kompetencie, informatické 

vzdel§vanie, automatiz§ciu a praktick® technick® zruļnosti. Robotika predstavuje ¼ļinnĨ 

prostriedok na napŌŔanie oļak§vanĨch vĨsledkov uļenia v oblasti digit§lnych technol·gi², 

programovania, odborn®ho technick®ho vzdel§vania a modernej priemyselnej praxe. UmoģŔuje 

tieģ ġkol§m reagovaŠ na aktu§lne a bud¼ce potreby trhu pr§ce, kde automatizácia a robotizácia 

zohr§vaj¼ ļoraz kŎ¼ļovejġiu ¼lohu. 

https://digitalizácia.rvp.cz/
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Hoci s¼ z§kladn® ġkoly a stredn® ġkoly dve r¹zne ¼rovne vzdel§vania, robotika v ich 

kurikulárnych dokumentoch plní podobné úlohy: 

¶ Podporuje informatick® myslenie: ģiaci rozv²jaj¼ zruļnosti spojen® s algoritmiz§ciou, 

logikou a riadením systémov. 

¶ PosilŔuje digit§lne kompetencie, ktor® s¼ novo koncipovan® v oboch RVP ako kŎ¼ļov®. 

¶ UmoģŔuje prepojenie te·rie s praxou prostredn²ctvom projektov, experimentov a rieġen² 

reálnych problémov. 

¶ Rozv²ja kreativitu, t²mov¼ spolupr§cu a komunikaļn® zruļnosti, pretoģe pr§ca s robotmi 

je ļasto t²mov§ a projektov§. 

¶ Pripravuje ģiakov na bud¼cnosŠ, v ktorej automatiz§cia a robotiz§cia hraj¼ ļoraz 

vĨznamnejġiu ¼lohu. 

Robotika je teda v RVP ZV aj RVP SOV zast¼pen§ nepriamo, ale veŎmi vĨrazne, pretoģe je 

prirodzenou s¼ļasŠou modernizovan®ho informatick®ho vzdel§vania a digit§lnych 

kompetenci². Na z§kladnej ġkole zoznamuje ģiakov s princ²pmi riadenia a automatiz§cie, 

rozvíja ich logické a kreatívne myslenie a podporuje pochopenie moderných technológií. 

Na strednej ġkole sa robotika st§va odbornĨm n§strojom pripravuj¼cim ģiakov 

na technologicky orientovan® profesie a priemysel bud¼cnosti. Na z§kladnej ġkole m§ robotika 

najmª rozvojovĨ a zoznamovac² charakter, zatiaŎ ļo na strednej ġkole uģ smeruje 

k profesion§lnej pr²prave, technickej ġpecializ§cii a aplik§cii znalost² v re§lnom prostred². 

V oboch stupŔoch je vġak kŎ¼ļovĨm n§strojom na napŌŔanie cieŎov vzdel§vania v 21. storoļ². 

 

Metodick§ pozn§mka k pouģitĨm kurikul§rnym zdrojom 

Dokumenty R§mcov®ho vzdel§vacieho programu pouģit® v tejto publik§cii s¼ citovan® podŎa 

akutálne platných verzií spravovaných Národným pedagogickým inġtit¼tom Ļeskej republiky 

(NPI ĻR). 

3.3 Komparatívne zhrnutie zastúpenia robotiky v kurikulách Slovenskej republiky 

a Ļeskej republiky 

AnalĨza zast¼penia robotiky v kurikul§rnych dokumentoch Slovenskej republiky a Ļeskej 

republiky poukazuje na viacero spoloļnĨch vĨchod²sk, ale aj na urļit® rozdiely vyplĨvaj¼ce 

z národných vzdelávacích priorít a spôsobu kurikulárnej regulácie. V oboch krajinách robotika 

nefiguruje ako samostatnĨ povinnĨ vyuļovac² predmet, ale je koncipovan§ ako integrovaný 

prvok zaļlenenĨ do viacerĨch vzdel§vac²ch oblast², predovġetkĨm informatiky a technick®ho 

vzdelávania. Tento pr²stup odr§ģa snahu rozv²jaŠ u ģiakov najmª algoritmick® myslenie, 

technick¼ gramotnosŠ a schopnosŠ aplikovaŠ poznatky v praktickĨch situ§ci§ch. 

V Slovenskej republike je integr§cia robotiky realizovan§ prostredn²ctvom Ġt§tneho 

vzdel§vacieho programu, ktorĨ poskytuje r§mcov® vymedzenie obsahu a oļak§vanĨch 

vĨstupov, priļom konkr®tna podoba vĨuļby je vo veŎkej miere determinovan§ ġkolskĨmi 

vzdelávac²mi programami. PodobnĨ princ²p flexibility moģno pozorovaŠ aj v Ļeskej republike, 

kde je implement§cia robotiky ovplyvnen§ kurikul§rnymi dokumentmi a auton·miou ġk¹l 

pri ich realiz§cii. V oboch syst®moch tak zohr§va kŎ¼ļov¼ ¼lohu iniciat²va ġkoly, materi§lno-

technick® zabezpeļenie a odborn§ pripravenosŠ uļiteŎov. 
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SpoloļnĨm znakom je aj vyuģ²vanie robotiky ako didaktick®ho prostriedku na podporu 

akt²vneho, projektov®ho a b§dateŎsky orientovan®ho vyuļovania. Robotick® aktivity umoģŔuj¼ 

prep§janie poznatkov z informatiky, techniky a pr²rodnĨch vied, ļ²m podporuj¼ 

interdisciplinárny charakter vzdelávania. Rozdiely medzi oboma krajinami sa prejavujú najmä 

v miere explicitnosti zmienok o robotike v kurikulárnych dokumentoch, ako aj v rozsahu jej 

systematick®ho uplatŔovania v r§mci jednotlivĨch vzdel§vac²ch stupŔov. 

Z komparat²vneho hŎadiska moģno konġtatovaŠ, ģe Slovensk§ republika aj Ļesk§ republika 

sledujú podobné strategické ciele v oblasti rozvoja digitálnych a technických kompetencií 

ģiakov. Robotika v tomto kontexte predstavuje perspekt²vny n§stroj, ktorĨ umoģŔuje reagovaŠ 

na poģiadavky digitalizovanej spoloļnosti a trhu pr§ce. Rozdiely v kurikul§rnych pr²stupoch 

z§roveŔ vytv§raj¼ priestor pre vz§jomn¼ inġpir§ciu a zdieŎanie osvedļenĨch pedagogickĨch 

postupov. 

3.4 Porovn§vacia tabuŎka: Zast¼penie robotiky v kurikul§ch SR a ĻR 

 

Zhrnutie kapitoly  

Kapitola sa zameriava na analýzu zastúpenia robotiky v národných kurikulárnych 

dokumentoch so zreteŎom na podmienky Slovenskej republiky a Ļeskej republiky. Robotika 

je v oboch vzdelávacích systémoch chápaná ako integrovaný vzdelávací prvok, ktorý nie je 

koncipovanĨ ako samostatnĨ povinnĨ vyuļovac² predmet, ale je zaļlenenĨ do viacerĨch 

vzdel§vac²ch oblast² a predmetov, predovġetkĨm informatiky, technick®ho a prírodovedného 

vzdelávania. 

V kapitole je poukázané na význam kurikulárnych dokumentov ako rámca, ktorý vytvára 

podmienky pre rozvoj digit§lnych, technickĨch a kŎ¼ļovĨch kompetenci² ģiakov. Osobitn§ 

pozornosŠ je venovan§ sp¹sobom, akĨmi je robotika v jednotlivĨch krajin§ch integrovaná 

Kritérium  Slovenská republika Ļesk§ republika 

Postavenie robotiky Integrovaný prvok, nie samostatný 

predmet 

Integrovaný prvok, nie samostatný 

predmet 

Hlavné predmety Informatika, technika, fyzika, 

odborné technické predmety 

Informatika, technická výchova, 

prírodovedné a odborné predmety 

Kurikulárny 

dokument 

Ġt§tny vzdel§vac² program (ĠVP) Rámcový vzdelávací program 

(RVP) 

Miera explicitnosti 

robotiky 

Skôr implicitná, viazaná 

na kompetencie a výstupy 

Ļiastoļne explicitn§, z§visl§ 

od stupŔa vzdel§vania 

ĐroveŔ flexibility Vysoká ï realizácia 

prostredn²ctvom ĠkVP 

Vysoká ï auton·mia ġkoly (ĠVP) 

Didaktické prístupy Projektové, problémové, 

experiment§lne vyuļovanie 

Projektov®, b§dateŎsk®, aplikaļn® 

vyuļovanie 

Väzba na digitálne 

kompetencie 

Silná, prepojenie s digitálnou 

gramotnosŠou 

Silná, prepojenie s digitálnym 

vzdelávaním 

Đloha uļiteŎa Facilitátor, dizajnér vzdelávacích 

aktivít 

Facilit§tor, koordin§tor uļenia 
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do vyuļovania, ako aj miere flexibility, ktor¼ kurikul§rne dokumenty poskytuj¼ ġkol§m pri jej 

implement§cii. AnalĨza poukazuje na to, ģe re§lna podoba vĨuļby robotiky je do veŎkej miery 

ovplyvnen§ ġkolskĨmi vzdel§vac²mi programami, materi§lno-technickým zabezpeļen²m 

a odbornou pripravenosŠou pedagogickĨch zamestnancov. 

Z§vereļn§ komparat²vna ļasŠ kapitoly vytv§ra priestor na porovnanie pr²stupov k zaļleŔovaniu 

robotiky do kurikula v Slovenskej republike a Ļeskej republike. Kompar§cia poukazuje 

na spoloļn® strategick® ciele v oblasti rozvoja digit§lnych a technickĨch kompetenci², ako 

aj na rozdiely vyplývajúce z národných vzdelávacích priorít a kurikulárnej regulácie. Robotika 

je v tomto kontexte identifikovan§ ako perspekt²vny n§stroj, ktorĨ umoģŔuje reagovaŠ 

na poģiadavky digitalizovanej spoloļnosti a trhu pr§ce. 

 

Kontrolné a diskusné otázky 

1. Aké miesto má robotika v národných kurikulárnych dokumentoch Slovenskej 

republiky a Ļeskej republiky? 

2. Preļo je robotika v kurikul§ch oboch kraj²n koncipovan§ ako integrovanĨ, a nie ako 

samostatnĨ vyuļovac² predmet? 

3. V ktorých vzdelávacích oblastiach a predmetoch sa robotika v kurikulárnych 

dokumentoch najļastejġie uplatŔuje? 

4. Ak¼ ¼lohu zohr§vaj¼ ġkolsk® vzdel§vacie programy pri implement§cii robotiky 

do vyuļovania? 

5. Ak® faktory ovplyvŔuj¼ re§lnu mieru vyuģ²vania robotiky v ġkolskom vzdel§van²? 

6. Ak® spoloļn® ļrty moģno identifikovaŠ v pr²stupe k zaļleŔovaniu robotiky do kurikula 

v SR a ĻR? 

7. V ļom sa m¹ģu pr²stupy k implement§cii robotiky v oboch krajin§ch l²ġiŠ? 

8. AkĨ vĨznam m§ robotika pre rozvoj digit§lnych a technickĨch kompetenci² ģiakov? 

9. Ako m¹ģe komparat²vna analĨza kurikul§rnych dokumentov prispieŠ k zlepġeniu 

pedagogickej praxe? 

10. Ak® vĨzvy a moģnosti prin§ġa implement§cia robotiky do ġkolsk®ho kurikula v kontexte 

s¼ļasn®ho vzdel§vania? 
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4 Vzdelávacia robotika a digit§lne kompetenļn® r§mce  

Digit§lne kompetencie predstavuj¼ jednu zo z§kladnĨch podmienok ¼speġn®ho fungovania 

jednotlivca v s¼ļasnej digit§lnej spoloļnosti. Ich rozvoj sa stal vĨznamnou prioritou 

vzdel§vac²ch syst®mov v eur·pskom aj glob§lnom kontexte, priļom osobitnĨ d¹raz sa kladie 

na systematick® a pedagogicky zmyslupln® vyuģ²vanie digit§lnych technol·gi² vo vyuļovan². 

Robotika v tomto kontexte vystupuje ako edukaļnĨ prostriedok, ktorĨ umoģŔuje prep§jaŠ 

teoretick® vĨchodisk§ digit§lnych kompetenļnĨch r§mcov s praktickĨmi vzdel§vacími 

aktivitami. 

4.1 Digit§lny kompetenļnĨ r§mec DigComp 

Európsky rámec digitálnych kompetencií DigComp poskytuje systematické vymedzenie 

kompetencií potrebných pre aktívnu a zodpovednú participáciu jednotlivca v digitálnej 

spoloļnosti. Digit§lna kompetencia je v tomto r§mci definovan§ ako schopnosŠ sebavedome, 

kriticky a zodpovedne vyuģ²vaŠ digit§lne technol·gie na uļenie, pr§cu a zap§janie sa 

do spoloļensk®ho ģivota (European Commission, 2019). 

R§mec DigComp vymedzuje pªŠ hlavnĨch oblast² digit§lnych kompetenci²: informaļn¼ 

a d§tov¼ gramotnosŠ, komunik§ciu a spolupr§cu, tvorbu digit§lneho obsahu, bezpeļnosŠ 

a rieġenie probl®mov. Tieto oblasti zahŘŔaj¼ nielen technick® zruļnosti, ale aj kognit²vne, 

soci§lne a etick® aspekty pouģ²vania digit§lnych technol·gi². DigComp sl¼ģi ako referenļnĨ 

rámec pre tvorbu kurikulárnych dokumentov, vzdelávacích stratégií a hodnotiacich nástrojov 

v oblasti digitálneho vzdelávania. (Obrázok 4) 

 

Obrázok 4: Rámec digitálnych kompetencií DigComp ï slovenská verzia  

(zdroj: upraven® podŎa European Commission, 2019) 

 

V ġkolskom prostred² predstavuje DigComp d¹leģit® teoretick® vĨchodisko pre integr§ciu 

digit§lnych technol·gi² do vyuļovania. UmoģŔuje systematicky identifikovaŠ oblasti, v ktorĨch 

je potrebn® rozv²jaŠ digit§lne kompetencie ģiakov, a z§roveŔ poskytuje r§mec pre ich postupn® 

a integrovan® osvojovanie naprieļ vyuļovac²mi predmetmi. 
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4.2 Digit§lny kompetenļnĨ r§mec DigCompEdu 

Popri r§mci DigComp, ktorĨ sa zameriava na digit§lne kompetencie obļanov, zohr§va 

v edukaļnom prostred² vĨznamn¼ ¼lohu aj r§mec DigCompEdu, orientovaný na digitálne 

kompetencie uļiteŎov. Tento r§mec reflektuje potrebu systematickej podpory pedagogickĨch 

zamestnancov pri vyuģ²van² digit§lnych technol·gi² vo vyuļovan² a zd¹razŔuje pedagogickĨ, 

nie iba technický rozmer digitalizácie vzdelávania. 

 

Obrázok 5: Ġtrukt¼ra r§mca digit§lnych kompetenci² DigComp 2.1 zn§zorŔuj¼ca pªŠ hlavnĨch oblast² 

digit§lnych kompetenci² a ich ļiastkov® kompetencie  

(zdroj: upraven® podŎa European Commission, 2017) 

 

DigCompEdu vymedzuje oblasti, ktor® sa tĨkaj¼ profesion§lneho zapojenia uļiteŎa, 

didaktick®ho vyuģ²vania digit§lnych technol·gi², podpory uļenia ģiakov, hodnotenia a rozvoja 

digit§lnych kompetenci² uļiacich sa. Z pohŎadu vĨuļby robotiky je tento r§mec relevantný 

najmª v oblastiach akt²vneho uļenia, projektov®ho vyuļovania a rozvoja tvorivosti. 

V roboticky orientovanom vyuļovan² vystupuje uļiteŎ v ¼lohe facilit§tora uļenia, ktorĨ vytv§ra 

podmienky pre experimentovanie, rieġenie probl®mov a t²mov¼ spolupr§cu. DigCompEdu 

poskytuje oporu pre rozvoj pedagogických kompetencií potrebných na efektívne plánovanie, 

realiz§ciu a hodnotenie vĨuļby robotiky v s¼lade s modernĨmi didaktickĨmi pr²stupmi. 
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4.3 Vzdelávacia robotika v kontexte digit§lnych kompetenļnĨch r§mcov 

Prepojenie robotiky s digit§lnymi kompetenļnĨmi r§mcami DigComp a DigCompEdu vytv§ra 

pevnĨ teoretickĨ z§klad pre jej systematick® zaļlenenie do vzdel§vacieho procesu. Robotika 

umoģŔuje rozv²jaŠ digit§lne kompetencie prostredn²ctvom akt²vnej ļinnosti, rieġenia 

problémových úloh a aplikácie poznatkov v reálnych alebo simulovaných situáciách. 

Robotick® aktivity prirodzene prep§jaj¼ viacero oblast² digit§lnych kompetenci² s¼ļasne. Pr§ca 

s d§tami zo senzorov podporuje rozvoj informaļnej a d§tovej gramotnosti, programovanie 

a n§vrh algoritmov prispievaj¼ k tvorbe digit§lneho obsahu a rieġeniu probl®mov, zatiaŎ ļo 

t²mov§ pr§ca na projektoch rozv²ja kompetencie v oblasti komunik§cie a spolupr§ce. S¼ļasŠou 

vĨuļby robotiky je aj rozvoj bezpeļnostnĨch a etickĨch aspektov pouģ²vania digitálnych 

technológií. 

Z didaktick®ho hŎadiska predstavuje robotika efekt²vny n§stroj akt²vneho, projektov®ho 

a probl®movo orientovan®ho vyuļovania. UmoģŔuje prep§jaŠ poznatky z informatiky, techniky 

a pr²rodnĨch vied a z§roveŔ podporuje rozvoj kŎ¼ļovĨch kompetenci² potrebnĨch 

pre celoģivotn® vzdel§vanie. Robotika tak nie je vn²man§ ako izolovanĨ technologickĨ prvok, 

ale ako integr§lna s¼ļasŠ strat®gie rozvoja digit§lnych kompetenci² v s¼lade s poģiadavkami 

s¼ļasnĨch vzdel§vac²ch r§mcov (European Commission, 2020). 

T§to koncepcia vytv§ra vĨchodisko pre vyuģ²vanie konkr®tnych didaktickĨch n§strojov 

a prostred², ktor® umoģŔuj¼ realizovaŠ vĨuļbu robotiky dostupnĨm a flexibilnĨm sp¹sobom, 

a to aj bez potreby fyzických robotických zariadení. 

 

Zhrnutie kapitoly  

Kapitola sa zameriavala na vzŠah medzi vzdelávacou robotikou a digit§lnymi kompetenļnĨmi 

r§mcami, ktor® predstavuj¼ vĨznamn® teoretick® vĨchodisko pre s¼ļasn® vzdel§vanie. 

Digit§lne kompetencie s¼ vn²man® ako nevyhnutn§ s¼ļasŠ pr²pravy jednotlivca na ģivot a pr§cu 

v digit§lnej spoloļnosti, priļom ich rozvoj je jednou z prior²t eur·pskych vzdel§vac²ch polit²k. 

Osobitn§ pozornosŠ bola venovan§ eur·pskemu r§mcu digit§lnych kompetenci² DigComp, 

ktorĨ vymedzuje pªŠ hlavnĨch oblast² digit§lnych kompetenci² a poskytuje referenļnĨ z§klad 

pre tvorbu kurikulárnych dokumentov a pedagogickej praxe. Rovnako významným rámcom je 

DigCompEdu, zameranĨ na digit§lne kompetencie uļiteŎov, ktorĨ zd¹razŔuje pedagogicky 

zmyslupln® vyuģ²vanie digit§lnych technol·gi² vo vyuļovan². 

V kapitole bolo pouk§zan® na to, ģe robotika predstavuje efekt²vny edukaļnĨ prostriedok 

na integrovaný rozvoj digitálnych kompetencií. Robotické aktivity prirodzene prepájajú viaceré 

oblasti digitálnych kompetencií, podporujú aktívne, projektové a problémovo orientované 

uļenie a vytv§raj¼ priestor pre rozvoj kŎ¼ļovĨch kompetenci² potrebnĨch pre celoģivotn® 

vzdel§vanie. Prepojenie robotiky s digit§lnymi kompetenļnĨmi r§mcami tak vytv§ra pevnĨ 

teoretickĨ z§klad pre jej systematick® zaļlenenie do vzdel§vacieho procesu a otvára priestor 

pre vyuģ²vanie konkr®tnych didaktickĨch n§strojov a prostred², ktor® bud¼ predmetom 

nasledujúcej kapitoly. 
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Kontrolné a diskusné otázky 

1. Ako sú vymedzené digitálne kompetencie v rámci európskeho rámca DigComp? 

2. Ktoré hlavné oblasti digitálnych kompetencií definuje rámec DigComp a aký je ich 

vĨznam pre ġkolsk® vzdel§vanie? 

3. V ļom sa r§mec DigCompEdu l²ġi od r§mca DigComp a pre koho je prim§rne urļenĨ? 

4. Ak¼ ¼lohu zohr§va uļiteŎ v roboticky orientovanom vyuļovan² z pohŎadu r§mca 

DigCompEdu? 

5. AkĨm sp¹sobom robotick® aktivity prispievaj¼ k rozvoju informaļnej a d§tovej 

gramotnosti ģiakov? 

6. Preļo je robotika povaģovan§ za vhodnĨ n§stroj akt²vneho a projektov®ho vyuļovania? 

7. Ak® vĨhody prin§ġa prepojenie robotiky s digit§lnymi kompetenļnĨmi r§mcami 

pri tvorbe kurikula? 

8. Ako m¹ģe robotika podporovaŠ rozvoj digit§lnych kompetenci² v kontexte 

celoģivotn®ho vzdel§vania? 
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5 Teoretick® vĨchodisk§ integr§cie robotiky do vĨuļby 

S¼ļasn® vzdel§vacie pr²stupy zd¹razŔuj¼ akt²vne zapojenie ģiakov do procesu uļenia 

a systematick¼ podporu rozvoja vyġġ²ch kognit²vnych procesov, ako s¼ kritick® myslenie, 

tvorivosŠ, spolupr§ca a rieġenie probl®mov. V kontexte robotiky a ġirġieho r§mca STEM 

(Science, Technology, Engineering, Mathematics) sa preto presadzujú pedagogické prístupy, 

ktor® prep§jaj¼ teoretick® poznanie s praktickou aplik§ciou a podporuj¼ uļenie prostredn²ctvom 

akt²vnej ļinnosti. 

Integr§cia robotiky do vĨuļby si vyģaduje teoretick® ukotvenie, ktor® umoģŔuje systematicky 

pl§novaŠ, realizovaŠ a hodnotiŠ vzdel§vacie aktivity. Nasleduj¼ce podkapitoly predstavuj¼ 

základné pedagogické koncepcie a modely, ktoré tvoria rámec pre didaktickú implementáciu 

robotiky a virtuálnych programovacích prostredí. 

5.1 Konġtruktivizmus a konġtrukcionizmus v robotickom vzdel§van² 

TeoretickĨm z§kladom integr§cie robotiky do vzdel§vania je konġtruktivistickĨ pr²stup 

k uļeniu, podŎa ktor®ho si ģiak akt²vne konġtruuje poznatky prostredn²ctvom interakcie 

s prostred²m a rieġenia probl®movĨch situ§ci². Uļenie nie je ch§pan® ako pas²vne prij²manie 

informácií, ale ako proces tvorby významu. 

Na tento pr²stup nadvªzuje konġtrukcionizmus Seymoura Paperta (1980), ktorĨ zd¹razŔuje, ģe 

uļenie je najefekt²vnejġie vtedy, keŅ ģiak vytv§ra zmyslupln® artefakty. Programovanie robota 

predstavuje takýto artefakt ï ide o konkrétny produkt myslenia, ktorý moģno testovaŠ, 

upravovaŠ a reflektovaŠ. Robotick® ¼lohy tak umoģŔuj¼ prep§jaŠ abstraktn® myslenie 

s viditeŎnĨm vĨsledkom ļinnosti. 

V prostred² virtu§lnej robotiky sa tento princ²p prejavuje moģnosŠou experimentovaŠ, 

modifikovaŠ algoritmy a bezprostredne pozorovaŠ d¹sledky vlastnĨch rozhodnut². Tak®to 

uļenie podporuje hlbġie porozumenie princ²pom riadenia auton·mnych syst®mov. 

5.2 Model 5E ako r§mec ġtrukt¼rovania robotickĨch aktiv²t 

Model 5E (Engage, Explore, Explain, Elaborate, Evaluate) predstavuje didaktický rámec 

vych§dzaj¼ci z konġtruktivistickej trad²cie pr²rodovedn®ho vzdel§vania (Bybee et al., 2006). 

Jeho vĨznam spoļ²va v systematickom usporiadan² vyuļovacieho procesu do piatich fáz: 

¶ Engage ï aktivizácia predchádzajúcich vedomostí a motivácia, 

¶ Explore ï samostatné skúmanie problému, 

¶ Explain ï vysvetlenie princípov a formulovanie poznatkov, 

¶ Elaborate ï aplikácia poznatkov v nových situáciách, 

¶ Evaluate ï hodnotenie a reflexia. 

V kontexte robotiky umoģŔuje tento model ġtrukt¼rovaŠ vyuļovanie tak, aby ġtudenti najprv 

experimentovali s rieġen²m ¼lohy, n§sledne analyzovali princ²py fungovania algoritmu 

a napokon svoje rieġenia reflektovali a optimalizovali. 
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5.3 Probl®movo orientovan® vyuļovanie a robotika 

Probl®movo orientovan® vyuļovanie (Problem-Based Learning) kladie d¹raz na rieġenie 

komplexnĨch a realistickĨch ¼loh, ktor® nemaj¼ jednoznaļn® rieġenie (Hmelo-Silver, 2004). 

Robotick® prostredie poskytuje prirodzenĨ r§mec pre tento typ vĨuļby, keŅģe kaģd§ 

program§torsk§ ¼loha vyģaduje: 

¶ analýzu zadania, 

¶ plánovanie postupu, 

¶ implement§ciu rieġenia, 

¶ testovanie a následnú úpravu algoritmu. 

TakĨto proces podporuje rozvoj samostatnosti, systematick®ho myslenia a schopnosti pracovaŠ 

s chybou ako s¼ļasŠou uļenia. 

5.4 Informatické myslenie ako základ algoritmického myslenia 

Rozvoj algoritmického myslenia v robotike úzko súvisí s konceptom informatického myslenia, 

ktorĨ Wing (2006) definuje ako schopnosŠ formulovaŠ probl®my a ich rieġenia tak, aby ich bolo 

moģn® efekt²vne realizovaŠ pomocou algoritmick®ho postupu. 

Základné prvky informatického myslenia zahŘŔaj¼: 

¶ dekompozíciu problému, 

¶ rozpoznávanie vzorov, 

¶ abstrakciu, 

¶ tvorbu algoritmu. 

Robotick® ¼lohy poskytuj¼ prirodzenĨ priestor na uplatŔovanie tĨchto princ²pov, keŅģe 

vyģaduj¼ rozklad komplexnej situ§cie na jednotliv® kroky a ich systematick¼ implement§ciu. 

5.5 Bloomova taxonómia v kontexte robotiky 

Revidovan§ Bloomova taxon·mia (Anderson & Krathwohl, 2001) umoģŔuje analyzovaŠ 

kognit²vnu n§roļnosŠ robotickĨch ¼loh. Robotika vo vzdel§van² neost§va na ¼rovni 

zapamªtania ļi porozumenia, ale prirodzene smeruje k vyġġ²m ¼rovniam: 

¶ aplikácia (implementácia algoritmu), 

¶ analýza (identifikácia chýb a optimalizácia), 

¶ hodnotenie (porovnanie efektivity rieġen²), 

¶ tvorba (návrh vlastného algoritmu alebo projektu). 

Systematick® pl§novanie robotickĨch aktiv²t umoģŔuje vedome konġtruovaŠ progresiu ¼loh 

v s¼lade s tĨmito ¼rovŔami. 

5.6 Implementaļn® princ²py integr§cie robotiky do vĨuļby 

Na z§klade uvedenĨch teoretickĨch vĨchod²sk moģno formulovaŠ niekoŎko z§kladnĨch 

princ²pov integr§cie robotiky do vyuļovania: 

¶ konġtruktivistickĨ charakter uļenia, 

¶ projektové a problémovo orientované aktivity, 

¶ postupn® zvyġovanie n§roļnosti (scaffolding), 
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¶ podpora reflexie a metakognície, 

¶ prepájanie teórie s praktickou aplikáciou. 

Takto koncipovan§ vĨuļba prekraļuje r§mec technickej pr§ce so softv®rom a vytv§ra 

systematický priestor na rozvoj analytického, systémového a kritického myslenia. 

5.7 Záver kapitoly 

Prezentovan® teoretick® modely poukazuj¼ na potrebu ch§paŠ robotiku vo vzdel§van² ako 

komplexný pedagogický nástroj, ktorý presahuje rámec technickej disciplíny. 

Konġtruktivistick® a konġtrukcionistick® pr²stupy, model 5E, probl®movo orientovan® 

vyuļovanie, koncept informatického myslenia a Bloomova taxonómia vytvárajú ucelený rámec 

pre systematick¼ integr§ciu robotickĨch aktiv²t do vyuļovania. 

Z týchto teoretických východísk vyplýva potreba konkrétnej metodickej implementácie, ktorá 

reġpektuje princ²p postupnosti, diferenci§cie a reflexie. Nasleduj¼ca kapitola preto prezentuje 

praktické metodické aplikácie programovania virtuálneho robota v prostredí VEXcode VR, 

ktor® ilustruj¼ realiz§ciu uvedenĨch pedagogickĨch princ²pov vo vyuļovacom procese. 

 

Zhrnutie kapitoly  

Kapitola predstavila teoretick® vĨchodisk§ integr§cie robotiky do vyuļovania v kontexte 

s¼ļasnĨch pedagogickĨch pr²stupov. Robotika bola analyzovan§ ako komplexnĨ didaktickĨ 

n§stroj podporuj¼ci akt²vne uļenie, rozvoj algoritmick®ho myslenia a vyġġ²ch kognit²vnych 

procesov. 

Osobitn§ pozornosŠ bola venovan§ konġtruktivistickĨm a konġtrukcionistickĨm pr²stupom, 

ktor® zd¹razŔuj¼ akt²vnu tvorbu poznania prostredn²ctvom rieġenia probl®mov a vytvárania 

zmysluplnĨch artefaktov. Model 5E poskytol r§mec pre ġtrukt¼rovanie robotickĨch aktiv²t 

v jednotlivĨch f§zach vyuļovania, zatiaŎ ļo probl®movo orientovan® vyuļovanie pouk§zalo 

na význam autentických úloh podporujúcich samostatné myslenie. 

Koncept informatického myslenia bol predstavený ako základ rozvoja algoritmického myslenia 

v robotike, priļom jeho prvky ï dekompozícia, rozpoznávanie vzorov, abstrakcia a tvorba 

algoritmu ï tvoria jadro robotickĨch aktiv²t. Revidovan§ Bloomova taxon·mia umoģnila 

analyzovaŠ kognit²vnu n§roļnosŠ robotickĨch ¼loh a zd¹raznila vĨznam postupn®ho prechodu 

od aplik§cie k tvorbe vlastnĨch rieġen². 

Z§ver kapitoly formuloval implementaļn® princ²py integr§cie robotiky do vĨuļby, ktor® 

zahŘŔaj¼ postupnosŠ, diferenci§ciu, podporu reflexie a prep§janie te·rie s praktickou 

aplikáciou. Tieto princípy vytvárajú teoretický rámec pre metodické spracovanie robotických 

aktivít prezentované v nasledujúcej kapitole. 

 

Kontrolné a diskusné otázky 

1. Aké hlavné pedagogické prístupy tvoria teoretické východisko integrácie robotiky 

do vĨuļby? 

2. Ako s¼vis² konġtruktivistick§ te·ria uļenia s vyuģ²van²m robotiky vo vzdel§van²? 

3. V ļom spoļ²va vĨznam konġtrukcionistick®ho pr²stupu Seymoura Paperta pre robotick® 

vzdelávanie? 

4. Ako moģno model 5E aplikovaŠ pri pl§novan² robotickej vyuļovacej hodiny? 
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5. Ak® charakteristiky probl®movo orientovan®ho vyuļovania s¼ vyuģiteŎn® v robotike? 

6. Ļo je informatické myslenie a aké sú jeho základné prvky v kontexte programovania 

robota? 

7. Ako moģno prostredn²ctvom robotickĨch ¼loh rozv²jaŠ vyġġie ¼rovne Bloomovej 

taxonómie? 

8. AkĨ vĨznam m§ postupn® zvyġovanie n§roļnosti ¼loh (scaffolding) pri vĨuļbe 

robotiky? 

9. Preļo je reflexia a metakogn²cia d¹leģitou s¼ļasŠou robotick®ho vzdel§vania? 

10. Ako moģno prepojiŠ teoretick® pedagogick® modely s konkr®tnou metodickou 

implementáciou robotických aktivít? 
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6 Didaktick§ implement§cia robotiky do vĨuļby  

S¼ļasn® vzdel§vacie pr²stupy ļoraz vĨraznejġie zd¹razŔuj¼ akt²vne zapojenie ģiakov 

do procesu uļenia a systematick¼ podporu rozvoja kritick®ho myslenia, kreativity, spolupr§ce 

a rieġenia probl®mov. V oblasti robotiky a ġirġieho r§mca STEM (Science, Technology, 

Engineering, Mathematics) sa preto presadzujú metodické prístupy, ktoré prepájajú teoretické 

poznanie s praktickou aplik§ciou. Tak®to pr²stupy umoģŔuj¼ transformovaŠ uļenie 

z reprodukt²vneho osvojovania poznatkov na akt²vne konġtruovanie vĨznamu a rieġenie 

autentických situácií. 

Medzi vĨznamn® didaktick® modely patr² 5E model vĨuļby (Engage, Explore, Explain, 

Elaborate, Evaluate), ktorĨ vych§dza z konġtruktivistickej trad²cie pr²rodovedn®ho vzdel§vania 

(Bybee et al., 2006). Tento model podporuje postupný prechod od motivácie a skúmania 

probl®mu k vysvetleniu, aplik§cii a hodnoteniu poznatkov. V kontexte robotiky umoģŔuje 

ġtrukt¼rovaŠ vyuļovanie tak, aby ġtudenti najprv experimentovali s rieġen²m ¼lohy, n§sledne 

analyzovali princ²py fungovania algoritmu a napokon svoje rieġenia reflektovali 

a optimalizovali. 

Rovnako vĨznamn® miesto m§ probl®movo orientovan® vyuļovanie (Problem-Based 

Learning), ktor® kladie d¹raz na rieġenie komplexnĨch a realistickĨch ¼loh (Hmelo-Silver, 

2004). Robotick® prostredie poskytuje ide§lny r§mec pre tento typ vĨuļby, keŅģe kaģd§ ¼loha 

vyģaduje pl§novanie postupu, testovanie rieġenia a n§sledn¼ ¼pravu algoritmu. 

Rozvoj algoritmického myslenia v robotike úzko súvisí s konceptom informatického myslenia, 

ktorĨ Wing (2006) definuje ako schopnosŠ formulovaŠ probl®my a ich rieġenia tak, aby ich bolo 

moģn® efekt²vne vykonaŠ pomocou algoritmick®ho postupu. V kontexte VEXcode VR 

sa informatické myslenie prejavuje najmª v schopnosti dekomponovaŠ probl®m, identifikovaŠ 

vzory, abstrahovaŠ podstatn® prvky a navrhn¼Š systematickĨ postup rieġenia. 

Teoretick® ukotvenie robotick®ho vzdel§vania moģno z§roveŔ opieraŠ o konġtrukcionistickĨ 

pr²stup Seymoura Paperta (1980), ktorĨ zd¹razŔuje, ģe uļenie je najefekt²vnejġie vtedy, keŅ 

ġtudent akt²vne vytv§ra zmyslupln® artefakty. Programovanie robota predstavuje takýto artefakt 

ï ide o konkr®tny produkt myslenia, ktorĨ je moģn® testovaŠ, upravovaŠ a reflektovaŠ. 

Z hŎadiska kognit²vnej n§roļnosti ¼loh je vhodn® uvaģovaŠ aj o revidovanej Bloomovej 

taxon·mii (Anderson & Krathwohl, 2001), ktor§ umoģŔuje analyzovaŠ, na akej ¼rovni myslenia 

sa jednotlivé robotické úlohy nachádzajú ï od zapamªtania pojmov aģ po tvorbu vlastných 

algoritmov. 

6.1 Implementaļn® princ²py vyuģitia VEXcode VR vo vyuļovan² 

Implement§cia virtu§lneho prostredia VEXcode VR do vĨuļby robotiky je postaven§ 

na niekoŎkĨch z§kladnĨch pedagogickĨch princ²poch: 

¶ KonġtruktivistickĨ pr²stup k uļeniu ï ġtudenti akt²vne vytv§raj¼ vlastn® poznatky 

prostredn²ctvom experimentovania, testovania a reflexie rieġen² (Papert, 1980). 

¶ Projektov® a probl®movo orientovan® vyuļovanie ï úlohy simulujú reálne situácie, 

ktor® vyģaduj¼ pl§novanie, analĨzu a optimaliz§ciu rieġenia (Hmelo-Silver, 2004). 

¶ Postupn® zvyġovanie n§roļnosti ¼loh (scaffolding) ï od jednoduchĨch sekvenļnĨch 

algoritmov cez vetvenie aģ po komplexn® pl§novanie manipul§cie objektov. 

¶ Podpora tímovej spolupráce a komunikácie ï ġtudenti diskutuj¼ o algoritmoch, 

argumentuj¼ rieġenia a reflektuj¼ alternat²vne postupy. 
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¶ Okamģit§ spªtn§ vªzba pri testovan² rieġen² ï simulovan® prostredie umoģŔuje 

bezprostredne pozorovaŠ d¹sledky algoritmu, ļo podporuje proces ladenia (debugging) 

a metakognitívnej reflexie. 

Takto koncipovan® vyuļovanie robotiky prekraļuje r§mec technickej pr§ce so softv®rom 

a vytvára systematický priestor na rozvoj analytického, systémového a kritického myslenia. 

6.2 Virtuálny simulátor ako prípravná fáza pred fyzickou robotikou  

Vyuģ²vanie virtu§lneho simul§tora v prostred² VEXcode VR moģno ch§paŠ ako metodicky 

opodstatnenú prípravnú fázu pred prácou s fyzickým robotickým zariadením. Simulované 

prostredie umoģŔuje ġtudentom osvojiŠ si z§kladn® princ²py algoritmick®ho riadenia bez toho, 

aby boli s¼ļasne zaŠaģen² technickĨmi aspektmi hardv®ru, ako s¼ nap§janie, kalibr§cia 

senzorov, mechanick® nepresnosti ļi fyzik§lne obmedzenia pohybu. 

V ¼vodnĨch etap§ch vĨuļby je prioritou pochopenie logickej ġtrukt¼ry programu, princ²pu 

sekvenļn®ho vykon§vania pr²kazov, vĨznamu riadiacich ġtrukt¼r a vzŠahu medzi algoritmom 

a spr§van²m syst®mu. Virtu§lne prostredie umoģŔuje s¼strediŠ sa pr§ve na tieto aspekty, ļ²m sa 

zniģuje riziko frustr§cie sp¹sobenej technickĨmi probl®mami, ktor® by mohli odv§dzaŠ 

pozornosŠ od podstaty algoritmiz§cie. 

Simul§tor z§roveŔ poskytuje ide§lne podmienky pre experimentovanie a systematick® ladenie 

rieġen². Ġtudent m¹ģe rĨchlo testovaŠ r¹zne varianty algoritmu, porovn§vaŠ ich efektivitu 

a upravovaŠ parametre bez ļasovĨch a materi§lnych obmedzen². Takto si buduje pevnĨ 

mentálny model riadenia autonómneho systému. 

Prechod k fyzick®mu robotovi potom predstavuje rozġ²renie uģ existuj¼ceho poznatkov®ho 

rámca o nové premenné ï re§lne fyzik§lne podmienky, nepresnosti merania ļi vplyv prostredia. 

Ġtudent, ktorĨ uģ ovl§da algoritmick® princ²py v simul§cii, dok§ģe tieto nové faktory 

analyzovaŠ a integrovaŠ do rieġenia. Virtu§lny simul§tor tak pln² funkciu didaktick®ho mosta 

medzi teoretickou algoritmizáciou a praktickou robotikou. 

Z pedagogick®ho hŎadiska je preto vhodn® uvaģovaŠ o kombinovanom modeli vĨuļby, 

v ktorom virtu§lne prostredie sl¼ģi ako ¼vodn§ a analytick§ f§za, zatiaŎ ļo fyzickĨ robot 

predstavuje aplikaļn¼ a experiment§lnu f§zu vzdel§vania. 

6.3 Záver kapitoly 

Teoretické modely prezentované v tejto kapitole vytvárajú rámec pre systematickú integráciu 

robotiky do vzdel§vania. Konġtruktivistick® a konġtrukcionistick® vĨchodisk§, model 5E, 

probl®movo orientovan® vyuļovanie a koncept informatického myslenia poskytujú základ 

pre rozvoj algoritmick®ho a analytick®ho myslenia. Virtu§lne simulaļn® prostredia predstavuj¼ 

pedagogicky opodstatnenĨ n§stroj, ktorĨ umoģŔuje realizovaŠ tieto princ²py v kontrolovanom 

a bezpeļnom prostred². Nasleduj¼ca kapitola preto prezentuje konkrétne metodické aplikácie 

uvedených teoretických východísk. 

Zhrnutie kapitoly  

Kapitola analyzovala teoretické rámce, ktoré tvoria základ integrácie robotiky 

do vzdelávacieho procesu. Robotika bola predstavená ako pedagogický nástroj podporujúci 

akt²vne uļenie, rozvoj algoritmick®ho myslenia a systematick® rieġenie probl®mov. 

Osobitn§ pozornosŠ bola venovan§ konġtruktivistick®mu a konġtrukcionistick®mu pr²stupu, 

ktor® zd¹razŔuj¼ vĨznam tvorby artefaktov a uļenia prostredn²ctvom ļinnosti. Model 5E bol 
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identifikovanĨ ako vhodnĨ r§mec na ġtrukt¼rovanie robotickĨch aktiv²t, zatiaŎ ļo probl®movo 

orientovan® vyuļovanie poukazuje na vĨznam autentickĨch ¼loh vyģaduj¼cich analĨzu 

a optimaliz§ciu rieġenia. 

Informatické myslenie predstavuje základný kognitívny aparát rozvíjaný prostredníctvom 

robotickĨch ¼loh. Bloomova taxon·mia z§roveŔ umoģŔuje analyzovaŠ progresiu kognit²vnej 

n§roļnosti od aplik§cie z§kladnĨch postupov aģ po tvorbu komplexnĨch rieġen². 

Virtuálny simulátor bol interpretovaný ako didaktický most medzi teoretickou algoritmizáciou 

a praktickou robotikou, priļom umoģŔuje postupn® budovanie ment§lneho modelu riadenia 

autonómneho systému pred prechodom k fyzickému zariadeniu. 

 

Kontrolné a diskusné otázky ku kapitole  

1. Ako sa navz§jom dopŌŔaj¼ konġtruktivizmus a konġtrukcionizmus v kontexte 

robotického vzdelávania? 

2. Preļo je tvorba programov®ho artefaktu vĨznamn§ z hŎadiska hlbok®ho uļenia? 

3. Ako m¹ģe model 5E podporiŠ systematick¼ progresiu algoritmick®ho myslenia? 

4. V ļom sa l²ġi probl®movo orientovan® vyuļovanie od tradiļn®ho inġtrukt²vneho modelu 

v kontexte robotiky? 

5. AkĨm sp¹sobom moģno rozpoznaŠ prvky informatického myslenia v konkrétnej 

robotickej úlohe? 

6. Ako moģno prostredn²ctvom robotickĨch aktiv²t podporovaŠ metakognit²vne procesy 

ġtudentov? 

7. Preļo je d¹leģit® analyzovaŠ robotick® ¼lohy z hŎadiska kognit²vnej n§roļnosti? 

8. AkĨ vĨznam m§ koncept scaffolding pri pl§novan² dlhodobej robotickej vĨuļby? 

9. V ļom spoļ²va pedagogick§ hodnota virtu§lneho simul§tora ako pr²pravnej f§zy 

pred fyzickou robotikou? 

10. Ako m¹ģe kombinovanĨ model (virtu§lne + fyzick® prostredie) prispieŠ 

k systematick®mu rozvoju kompetenci² bud¼cich uļiteŎov informatiky? 
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7 Programovanie vo virtuálnom prostredí VEXcode VR Online 

Virtu§lne programovacie prostredia predstavuj¼ v s¼ļasnosti vĨznamnĨ n§stroj vĨuļby 

robotiky, najmª v situ§ci§ch, keŅ nie je moģn® alebo efekt²vne vyuģ²vaŠ fyzick® robotick® 

zariadenia. Prostredn²ctvom simul§cie umoģŔuj¼ realizovaŠ robotick® aktivity v bezpeļnom, 

dostupnom a flexibilnom prostredí, ktoré podporuje rozvoj algoritmického myslenia, 

digit§lnych kompetenci² a schopnosti rieġiŠ probl®my. JednĨm z takĨchto prostred² je VEXcode 

VR, ktor® je s¼ļasŠou ekosyst®mu VEX Robotics a je urļen® na vĨuļbu programovania 

a robotiky v online prostredí. 

7.1 Charakteristika virtuálneho prostredia VEXcode VR Online 

VEXcode VR je webov® programovacie prostredie umoģŔuj¼ce vytv§raŠ a testovaŠ programy 

pre virtu§lneho robota priamo v internetovom prehliadaļi. Prostredie je navrhnut® tak, aby bolo 

intuit²vne a pr²stupn® pre zaļiatoļn²kov aj pokroļilejġ²ch pouģ²vateŎov, priļom podporuje 

blokové programovanie ako vstupnú formu práce s algoritmami. Virtuálny robot sa pohybuje 

v simulovanĨch prostrediach (Ăplaygroundochñ), ktor® reprezentuj¼ r¹zne typy ¼loh a situ§ci² 

známych z reálneho sveta robotiky. 

 

 

Obrázok 6: Virtuále prostredie VEXcode VR 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

Z§kladnou funkļnou s¼ļasŠou prostredia je simul§tor robota, ktorĨ napodobŔuje spr§vanie 

autonómneho robotického systému vrátane pohybu, orientácie v priestore, kreslenia trajektórie 

a práce so senzormi. Simulácia vytvára kontrolované virtuálne prostredie, v ktorom je moģn® 

bezpeļne testovaŠ algoritmy bez rizika poġkodenia fyzick®ho zariadenia. 

Pouģ²vateŎ m¹ģe sledovaŠ spr§vanie robota v re§lnom ļase, zastavovaŠ a opakovane sp¼ġŠaŠ 

programy, resetovaŠ poļiatoļn¼ poz²ciu robota a analyzovaŠ funkļnosŠ jednotlivĨch ļast² 

algoritmu. T§to moģnosŠ iterat²vneho testovania podporuje systematickĨ proces ladenia 

(debugging), ktorĨ predstavuje neoddeliteŎn¼ s¼ļasŠ programovania. 
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Simul§tor z§roveŔ vizualizuje d¹sledky kaģd®ho pr²kazu, ļ²m sa posilŔuje prepojenie medzi 

abstraktnĨm algoritmom a konkr®tnym spr§van²m syst®mu. Ġtudent m¹ģe pozorovaŠ vzŠah 

medzi sekvenciou inġtrukci² a vĨslednou trajekt·riou pohybu robota a vedome upravovaŠ 

parametre, ako s¼ vzdialenosŠ pohybu, uhol otoļenia ļi poļet opakovan². Tento proces 

systematick®ho overovania rieġen² podporuje rozvoj analytick®ho myslenia a schopnosti 

identifikovaŠ pr²ļiny chĨb v algoritme. 

Z didaktick®ho hŎadiska simul§tor zniģuje kognit²vnu z§Šaģ spojen¼ s technickĨmi probl®mami 

fyzick®ho robota a umoģŔuje s¼strediŠ sa na podstatu algoritmick®ho riadenia. Z§roveŔ vytv§ra 

bezpeļnĨ priestor pre experimentovanie, ktorĨ podporuje samostatnosŠ a sebad¹veru ġtudentov 

pri rieġen² programovac²ch ¼loh. 

Z hŎadiska technickĨch poģiadaviek je VEXcode VR nen§roļn® prostredie. Na jeho pouģ²vanie 

postaļuje beģn® digit§lne zariadenie s aktu§lnym webovĨm prehliadaļom a stabilnĨm 

internetovĨm pripojen²m. Prostredie nevyģaduje inġtal§ciu dodatoļn®ho softv®ru ani ġpeciálne 

hardv®rov® vybavenie, ļo zvyġuje jeho vyuģiteŎnosŠ v ġkolskom prostred², pri diġtanļnom 

vzdel§van² aj v pr²prave bud¼cich uļiteŎov. 

7.2 Didaktick® moģnosti virtu§lneho robota 

Vyuģ²vanie virtu§lneho robota v prostred² VEXcode VR prin§ġa viacero didaktickĨch vĨhod. 

Medzi hlavn® pr²nosy patr² najmª moģnosŠ realizovaŠ vĨuļbu robotiky bez rizika poġkodenia 

zariaden² a bez finanļnĨch n§rokov spojenĨch s obstaran²m fyzickĨch robotickĨch stavebn²c. 

Simul§cia podporuje systematick® overovanie algoritmov a reflexiu chĨb, ļo prispieva 

k rozvoju analytického a kritického myslenia. 

VĨznamnou vĨhodou simul§cie je aj jej flexibilita. Virtu§lne prostredie umoģŔuje rĨchle 

prisp¹sobenie ¼loh r¹znej ¼rovni n§roļnosti, ļo podporuje diferenci§ciu vĨuļby. Ģiaci m¹ģu 

pracovaŠ vlastnĨm tempom, vracaŠ sa k ¼loh§m a experimentovaŠ s alternat²vnymi rieġeniami. 

Prostredie je vhodn® pre individu§lnu aj skupinov¼ pr§cu a podporuje akt²vne zapojenie ģiakov 

do procesu uļenia. 

Na druhej strane je potrebn® reflektovaŠ aj obmedzenia virtuálneho robota v porovnaní 

s fyzickým robotom. Simul§cia nem¹ģe plne nahradiŠ pr§cu s re§lnym zariaden²m, najmª 

pokiaŎ ide o rozvoj manu§lnych zruļnost², pr§cu s hardv®rom a rieġenie technickĨch probl®mov 

vyplývajúcich z fyzických vlastností robota. Virtuálne prostredie preto nie je náhradou fyzickej 

robotiky, ale jej vhodnĨm doplnkom, najmª v ¼vodnĨch f§zach vĨuļby. 

7.3 Metodické postupy práce vo virtuálnom prostredí 

Efekt²vne vyuģitie prostredia VEXcode VR si vyģaduje vhodne zvolen® metodick® postupy. 

Organiz§cia vyuļovania by mala vych§dzaŠ z jasne stanovenĨch cieŎov hodiny a zohŎadŔovaŠ 

¼roveŔ digit§lnych kompetenci² ģiakov. V ¼vodnej f§ze je vhodn® zameraŠ sa na obozn§menie 

s prostredím, ovládacími prvkami a základnými princípmi programovania virtuálneho robota. 

Z metodick®ho hŎadiska je moģn® kombinovaŠ individuálnu a skupinovú prácu. Individuálna 

pr§ca umoģŔuje ģiakom postupovaŠ vlastnĨm tempom a rozv²jaŠ samostatnosŠ pri rieġen² ¼loh, 

zatiaŎ ļo skupinov§ pr§ca podporuje komunik§ciu, spolupr§cu a vz§jomn® uļenie sa. 

Pri skupinovej pr§ci je vhodn® rozdeliŠ ¼lohy medzi ļlenov t²mu, napr²klad na n§vrh algoritmu, 

programovanie a testovanie rieġenia. 
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D¹leģitou s¼ļasŠou pr§ce vo virtu§lnom prostred² je diferenciácia úloh. UļiteŎ m¹ģe 

pripravovaŠ ¼lohy r¹znej n§roļnosti alebo rozġiruj¼ce zadania pre pokroļilejġ²ch ģiakov. 

Diferenci§cia podporuje inkluz²vny charakter vĨuļby a umoģŔuje zapojiŠ do robotickĨch 

aktiv²t ģiakov s r¹znou ¼rovŔou schopnost² a sk¼senost². 

VEXcode VR tak poskytuje vhodnĨ priestor na uplatŔovanie modernĨch didaktickĨch 

pr²stupov, ktor® podporuj¼ akt²vne uļenie, rieġenie probl®mov a rozvoj digit§lnych 

kompetenci². Pri vhodnom metodickom veden² m¹ģe virtu§lne prostredie vĨznamne 

prispieŠ  k efekt²vnej a motivuj¼cej vĨuļbe robotiky. 

7.4 Virtu§lne prostredie VEXcode VR v pr²prave bud¼cich uļiteŎov 

Virtu§lne programovacie prostredie VEXcode VR predstavuje v pr²prave bud¼cich uļiteŎov 

efekt²vny n§stroj na rozvoj odbornĨch aj didaktickĨch kompetenci². Jeho dostupnosŠ 

a technick§ nen§roļnosŠ eliminuj¼ materi§lne a organizaļn® bari®ry spojen® s vyuģ²van²m 

fyzickĨch robotickĨch stavebn²c, ļ²m umoģŔuj¼ systematick¼ integr§ciu robotiky 

do vysokoġkolsk®ho vzdel§vania. 

Prostredn²ctvom pr§ce s virtu§lnym robotom si ġtudenti osvojuj¼ z§kladn® princ²py 

algoritmiz§cie a programovania, z§roveŔ sa vġak uļia navrhovaŠ didakticky vhodn® ¼lohy, 

diferencovaŠ ich n§roļnosŠ a reflektovaŠ moģnosti ich uplatnenia v ġkolskom prostred². 

Virtu§lne prostredie poskytuje bezpeļnĨ priestor na experimentovanie a analĨzu chĨb, 

ļo podporuje rozvoj pedagogickej sebareflexie a schopnosti kriticky hodnotiŠ vlastn® 

didaktické postupy. 

Z pohŎadu eur·pskeho r§mca digit§lnych kompetenci² uļiteŎov DigCompEdu prispieva 

vyuģ²vanie VEXcode VR k rozvoju kompetenci² v oblasti pedagogick®ho vyuģ²vania 

digit§lnych technol·gi², podpory akt²vneho uļenia a hodnotenia ģiakov (European 

Commission, 2017). Z§roveŔ je tento pr²stup v s¼lade s eur·pskymi strat®giami digit§lnej 

transform§cie vzdel§vania, ktor® zd¹razŔuj¼ potrebu inovat²vnych a flexibilnĨch didaktickĨch 

postupov (European Commission, 2020). 

Virtuálne prostredie tak vytvára efektívny most medzi teoretickými východiskami digitálnych 

kompetenļnĨch r§mcov a ich praktickou aplik§ciou v pedagogickej praxi. Jeho vyuģitie 

v pr²prave bud¼cich uļiteŎov prispieva k rozvoju odbornĨch, digit§lnych aj didaktickĨch 

kompetenci² potrebnĨch na systematick® zaļlenenie robotiky do ġkolsk®ho vzdel§vania. 

7.5 Vzdelávacia robotika v prostredí VEXcode VR ako nástroj rozvoja digitálnych 

kompetencií 

VEXcode VR predstavuje efekt²vny n§stroj na rozvoj digit§lnych kompetenci² ģiakov 

a ġtudentov prostredn²ctvom roboticky orientovanĨch aktiv²t realizovanĨch vo virtu§lnom 

prostred². Jeho dostupnosŠ a technick§ nen§roļnosŠ umoģŔuj¼ implementovaŠ robotiku 

aj v podmienkach, kde nie je k dispozícii fyzické robotické zariadenie. 

Z didaktick®ho hŎadiska prostredie podporuje rozvoj algoritmick®ho myslenia prostredn²ctvom 

tvorby, testovania a optimalizácie programov. Práca s postupmi, podmienkami, cyklami 

a premennĨmi rozv²ja schopnosŠ systematicky rieġiŠ probl®mov® ¼lohy a analyzovaŠ vĨsledky 

vlastn®ho rieġenia. 
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V kontexte r§mca DigComp moģno VEXcode VR vn²maŠ ako n§stroj, ktorĨ prep§ja viacer® 

oblasti digit§lnych kompetenci². Pr§ca s ¼dajmi zo senzorov robota podporuje informaļn¼ 

a d§tov¼ gramotnosŠ, programovanie rozv²ja tvorbu digit§lneho obsahu a rieġenie 

algoritmickĨch ¼loh prispieva k rozvoju schopnosti rieġiŠ technick® probl®my. Pri t²movej pr§ci 

sa z§roveŔ posilŔuj¼ kompetencie v oblasti komunik§cie a spolupr§ce. 

Virtu§lne prostredie je vyuģiteŎn® v prezenļnej, diġtanļnej aj hybridnej forme vzdel§vania, ļ²m 

poskytuje flexibilnĨ n§stroj na systematick® zaļleŔovanie robotiky do vzdel§vacieho procesu. 

Zhrnutie kapitoly  

Kapitola analyzovala moģnosti vyuģitia virtu§lneho programovacieho prostredia VEXcode 

VR vo vĨuļbe robotiky. Virtu§lne prostredia predstavuj¼ efekt²vny n§stroj na rozvoj 

algoritmick®ho myslenia, digit§lnych kompetenci² a schopnosti rieġiŠ probl®my, najmª 

v podmienkach, kde nie je moģn® alebo ¼ļeln® pracovaŠ s fyzickĨmi robotickĨmi zariadeniami. 

Predstaven§ bola charakteristika prostredia VEXcode VR, jeho funkļn® prvky a technick® 

poģiadavky umoģŔuj¼ce jeho vyuģitie v ġkolskom aj vysokoġkolskom vzdel§van². Osobitn§ 

pozornosŠ bola venovan§ didaktickĨm moģnostiam simul§cie, flexibilite prostredia, 

diferenci§cii ¼loh a organiz§cii vyuļovania. Reflektovan® boli aj obmedzenia virtu§lneho 

prostredia v porovnaní s fyzickým robotom a zdôraznená potreba ich komplementárneho 

vyuģ²vania. 

Záver kapitoly poukázal na význam prostredia VEXcode VR v rozvoji digitálnych kompetencií 

ģiakov aj bud¼cich uļiteŎov a na jeho potenci§l ako mosta medzi teoretickĨmi vĨchodiskami 

digit§lnych r§mcov a ich praktickou aplik§ciou vo vyuļovan² robotiky. 

Kontrolné a diskusné otázky 

1. Ak® pedagogick® a organizaļn® vĨhody prin§ġa vyuģ²vanie virtu§lnych 

programovac²ch prostred² vo vĨuļbe robotiky? 

2. Ak® z§kladn® funkļn® prvky charakterizuj¼ prostredie VEXcode VR? 

3. Akým spôsobom simulátor robota podporuje rozvoj algoritmického a analytického 

myslenia? 

4. V ļom spoļ²vaj¼ hlavn® didaktick® vĨhody simul§cie v porovnan² s pr§cou s fyzickĨm 

robotom? 

5. Aké obmedzenia má virtuálny robot v porovnaní s fyzickým robotickým zariadením? 

6. Ako je moģn® vyuģiŠ VEXcode VR v online, hybridnej a prezenļnej forme vyuļovania? 

7. Aké metodické postupy sú vhodné pri práci vo virtuálnom prostredí VEXcode VR? 

8. AkĨ vĨznam m§ diferenci§cia ¼loh pri vĨuļbe robotiky vo virtu§lnom prostred²? 

9. AkĨm sp¹sobom m¹ģe VEXcode VR prispieŠ k rozvoju digit§lnych kompetenci² 

bud¼cich uļiteŎov? 

10. Preļo je d¹leģit® prep§jaŠ virtu§lne prostredia s fyzickou robotikou v pedagogickej 

praxi? 
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8 Re§lny (fyzickĨ) robot vo vzdel§van²: konġtrukcia, programovanie a metodika 

práce 

Reálny (fyzický) robot predstavuje komplexný mechatronický systém, ktorý integruje 

senzorick®, akļn® a riadiace prvky s cieŎom auton·mne alebo poloauton·mne interagovaŠ 

s okol²m. Prostredn²ctvom senzorov z²skava inform§cie o prostred², pomocou akļnĨch ļlenov 

(najmä motorov) realizuje pohyb a manipuláciu s objektmi a na základe riadiacich algoritmov 

vykonáva naprogramované úlohy. 

Z didaktick®ho hŎadiska moģno vyuģitie fyzickĨch robotov vo vzdel§van² ukotviŠ najmª 

v konġtruktivistickĨch a konġtrukcionistickĨch pr²stupoch. Konġtruktivizmus zd¹razŔuje 

akt²vnu ¼lohu ģiaka pri budovan² poznania na z§klade vlastnej sk¼senosti (Piaget, 1970), 

priļom konġtrukcionizmus, rozv²janĨ Seymour Papert, akcentuje uļenie prostredn²ctvom 

tvorby konkr®tnych artefaktov (Papert, 1980). Robotika ako edukaļnĨ n§stroj tieto princ²py 

napŌŔa tĨm, ģe umoģŔuje ģiakom vytv§raŠ, testovaŠ a modifikovaŠ vlastn® rieġenia v re§lnom 

prostredí. 

V edukaļnom procese, najmª v oblasti informatick®ho a technick®ho vzdel§vania, pln² fyzickĨ 

robot viacero didakticky významných funkcií: 

¶ Reprezentácia algoritmického myslenia v materiálnej forme ï umoģŔuje ģiakom 

bezprostredne vizualizovaŠ a verifikovaŠ spr§vnosŠ algoritmov prostredn²ctvom 

reálneho správania robota (Wing, 2006).  

¶ Experimentálno-výskumná platforma ï poskytuje priestor na realizáciu empirických 

aktivít z oblasti mechaniky, merania, regulácie a základov automatizácie (Benitti, 

2012).  

¶ MotivaļnĨ prvok vo vyuļovan² ï interakt²vny charakter a viditeŎn® vĨsledky ļinnosti 

robota zvyġuj¼ vn¼torn¼ motiv§ciu ģiakov a ich angaģovanosŠ v procese uļenia 

(Mataric et al., 2007).  

¶ Prostriedok kooperat²vneho uļenia ï podpora tímovej práce prostredníctvom 

diferencovanĨch rol² (napr. n§vrh konġtrukcie, programovanie, testovanie), ļ²m sa 

rozv²jaj¼ aj soci§lne a komunikaļn® kompetencie (Johnson & Johnson, 2009).  

¶ Bezpeļn® edukaļn® prostredie pre experimentovanie ï umoģŔuje simulovaŠ 

a overovaŠ r¹zne scen§re bez vĨznamn®ho rizika poġkodenia zariaden² alebo 

ohrozenia ¼ļastn²kov vzdel§vania.  

Z pedagogick®ho hŎadiska tak fyzick® roboty predstavuj¼ efekt²vny n§stroj pre rozvoj 

algoritmick®ho myslenia, technickej gramotnosti a interdisciplin§rnych kompetenci² ģiakov. 

Ich implement§cia do vĨuļby z§roveŔ podporuje prepojenie teoretickĨch poznatkov 

s praktickou aplik§ciou, ļo je kŎ¼ļov® pre modern® STEM vzdel§vanie. 

Kapitola vychádza z oficiálnych materiálov VEX Robotics (VEXcode GO, VEX GO) a je 

doplnená o vlastné didaktické spracovanie autora. 

8.1 Charakteristika robotickej stavebnice VEX GO 

Robotick§ stavebnica VEX GO patr² medzi dostupn® a z§roveŔ efekt²vne edukaļn® syst®my, 

ktor® m¹ģu ġkoly aj rodiny vyuģiŠ na rozvoj zruļnost² det² v oblasti robotiky, programovania 
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a konġtrukļn®ho myslenia. Ide o stavebnicu navrhnut¼ ġpeci§lne pre mladġ²ch ģiakov (pribliģne 

vo veku 7 ï 10 rokov), priļom d¹raz sa kladie na jednoduchosŠ ovl§dania, hravosŠ a vzdel§vac² 

potenci§l. V prostred² z§kladnĨch ġk¹l sa vyuģ²va u ģiakov z§kladnej ġkoly vr§tane 

zaļiatoļn²kov v oblasti robotiky a programovania bez ohŎadu na to, ktorĨ vzdel§vac² cyklus 

navġtevuj¼. 

Stavebnica je koncipovaná tak, aby bola intuitívna, odolná, variabilná a prístupná aj úplným 

zaļiatoļn²kom. Predstavuje bezpeļn¼ a dostupn¼ platformu pre rozvoj informatick®ho 

a technick®ho myslenia, priļom tvor² ucelenĨ hardv®rovĨ syst®m. VEX GO je modul§rny 

vzdel§vac² syst®m pozost§vaj¼ci z plastovĨch konġtrukļnĨch dielov, inteligentnĨch motorov 

a senzorov. Jednotlivé komponenty sa spájajú pomocou magnetických konektorov GO Connect 

a plastovĨch pinov, ļo umoģŔuje jednoduch¼ mont§ģ aj demont§ģ konġtrukci². 

Stavebnica umoģŔuje vytv§raŠ r¹zne robotick® modely, ako s¼ vozidl§, manipul§tory, ģeriavy 

ļi tematick® STEM projekty, ļ²m podporuje praktick® uļenie prostredn²ctvom tvorby 

a experimentovania. 

Základ systému tvorí riadiaca jednotka Brain GO ï kompaktn® zariadenie urļen® na riadenie 

robota s podporou blokov®ho programovania v prostred² VEXcode GO. S¼ļasŠou stavebnice 

je aj akumul§tor, tri inteligentn® GO motory, p§ļkovĨ prep²naļ, optickĨ senzor (na detekciu 

farby), magnetický senzor (elektromagnet), dotykový LED senzor a v niektorých setoch 

aj vzdialenostný senzor. Okrem toho obsahuje viac ako 280 farebných plastových 

konġtrukļnĨch dielov a ġpeci§lne klieġte urļen® na manipul§ciu s pinmi a rozoberanie 

konġtrukci². 

Koncept stavebnice vych§dza z platformy VEX IQ, priļom je didakticky a technicky 

prisp¹sobenĨ mladġ²m ģiakom. PrehŎadn® skladovanie komponentov zabezpeļuj¼ farebne 

organizovan® ¼loģn® syst®my, ktor® podporuj¼ orient§ciu a efekt²vnu pr§cu ģiakov. 

 

 

Obrázok 7: VEX GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

T¼to stavebnicu je moģn® vyuģiŠ nielen poļas hod²n informatiky na rozvoj konġtrukļnĨch 

zruļnost², ale aj na rozvoj program§torskĨch kompetenci². 
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8.1.1 PrehŎad hardvéru 

T§to kapitola poskytuje komplexnĨ a systematickĨ prehŎad hardv®rovĨch komponentov 

stavebnice VEX GO. Je koncipovaná ako prepojenie technického opisu jednotlivých prvkov 

s didaktickĨmi odpor¼ļaniami, s cieŎom umoģniŠ uļiteŎovi efekt²vne vyuģitie hardv®ru 

vo vyuļovacom procese. 

8.1.1.1 Riadiaca jednotka ( Brain GO) 

Riadiaca jednotka Brain GO je navrhnut§ s d¹razom na jednoduchosŠ ovl§dania, priļom 

vo vĨuļbe robotiky pln² funkciu hlavnej riadiacej a vĨpoļtovej jednotky. Kombinuje 

bezpeļnosŠ, robustnosŠ a minimalistickĨ dizajn, ļo ju predurļuje na vyuģitie v ġkolskom 

prostredí. 

 

Technické vlastnosti: 

¶ 32-bitovĨ vstavanĨ mikroradiļ (optimalizovanĨ pre GO prostredie), 

¶ 4 univerzálne porty pre motory a GO svetlá, 

¶ 1 viac¼ļelovĨ senzorovĨ port, 

¶ bezdrôtová komunikácia cez Bluetooth Low Energy, 

¶ ochranné obvody proti prepätiu, skratu a prehriatiu, 

¶ LED kontrolka s 3 reģimami. 

 

  

Obrázok 8: Riadiaca jednotka (Brain GO) 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

Riadiaca jednotka (Brain GO) je nevyhnutnou s¼ļasŠou kaģd®ho robota zostaven®ho 

zo stavebnice VEX GO, keŅģe zabezpeļuje jeho riadenie prostredn²ctvom programov 

vytvorených v prostredí VEXcode GO. Na jej správnu funkciu je potrebné pripojenie batérie. 

Riadiaca jednotka vykon§va pouģ²vateŎsk® programy a riadi ļinnosŠ vġetkĨch pripojenĨch 

zariadení. 

Z jednej strany sa nach§dzaj¼ ġtyri ļ²selne oznaļen® porty (1 ï 4) urļen® na pripojenie motorov, 

LED n§razn²ka a elektromagnetu. Na opaļnej strane s¼ farebne odl²ġen® porty sl¼ģiace 

na pripojenie bat®rie (oranģovĨ port) a optick®ho senzora (modrozelenĨ port). 
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Didaktické výhody: 

¶ ģiaci m¹ģu pozorovaŠ priamu vªzbu medzi programom vytvorenĨm vo VEXcode GO 

a správaním robota,  

¶ tlaļidlo riadiacej jednotky umoģŔuje n§zorne vysvetliŠ princ²p Ăspustenie programu Ÿ 

vykonanie akcieñ,  

¶ obmedzenĨ poļet portov zniģuje pravdepodobnosŠ nespr§vneho zapojenia a uŎahļuje 

orient§ciu ģiakov v syst®me. 

8.1.1.2 Batéria GO 

Bat®ria je nevyhnutnou s¼ļasŠou kaģdej zostavy VEX GO obsahuj¼cej elektronick® 

komponenty. Zabezpeļuje nap§janie vġetkĨch elektronickĨch prvkov syst®mu a prip§ja sa 

k oranģov®mu portu na riadiacej jednotke alebo prep²naļi. Bat®ria sa nab²ja prostredn²ctvom 

kábla USB-C, ktorĨ je s¼ļasŠou stavebnice VEX GO, pripojen²m k extern®mu zdroju nap§jania. 

 

  

Obrázok 9: Batéria GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Bat®ria je navrhnut§ tak, aby na jedno nabitie zabezpeļila pribliģne 45 ï 60 minút aktívnej 

prevádzky. Doba nabíjania sa pohybuje v rozmedzí 1 ï 2 hodiny. Stav nabitia batérie signalizujú 

dve vstavané kontrolky. Ak svietia alebo blikajú obe zelené kontrolky, batéria je plne nabitá. 

 

Obrázok 10: Nabíjanie batérií  

(zdroj: vlastné spracovanie) 
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8.1.1.3 Motor GO  

Motory GO s¼ navrhnut® s d¹razom na jednoduchosŠ a vhodnosŠ pre detsk® konġtrukļn® 

projekty. PremieŔaj¼ elektrick¼ energiu na rotaļnĨ pohyb, ktorĨ je moģn® vyuģiŠ pri tvorbe 

rôznych mechanických zostáv. 

Motor GO je moģn® nap§jaŠ dvoma sp¹sobmi: 

¶ priamym pripojen²m k bat®rii GO prostredn²ctvom prep²naļa GO, ktorĨ umoģŔuje 

ovl§danie smeru ot§ļania motora (vpred, vzad, vypnut®),  

¶ pripojením k riadiacej jednotke (Brain GO) a jeho riadením prostredníctvom programu 

vo VEXcode GO.  

InteligentnĨ motor GO sa prip§ja k ŎubovoŎn®mu ļ²selne oznaļen®mu portu (1 ï 4) na riadiacej 

jednotke. 

  

Obrázok 11: Motor GO  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Technické parametre: 

¶ jednosmerný (DC) motor s vnútornou planétovou prevodovkou,  

¶ maxim§lna bezpeļn§ rĨchlosŠ pribliģne 130 ï 150 ot§ļok za min¼tu,  

¶ riadenie napätia prostredníctvom riadiacej jednotky (PWM regulácia),  

¶ ochrana proti zablokovaniu (motor sa pri nadmernom odpore automaticky vypne). 

Vlastnosti vhodn® na vĨuļbu: 

¶ motor neobsahuje enk·der, ļo umoģŔuje ģiakom osvojovaŠ si riadenie pohybu 

na z§klade ļasu namiesto presn®ho polohovania,  

¶ poskytuje dostatoļnĨ vĨkon pre zdv²hacie mechanizmy, priļom je z§roveŔ odolnĨ voļi 

preŠaģeniu,  

¶ farebn® oznaļenie k§blov uŎahļuje orient§ciu a spr§vne zapojenie.  

Odpor¼ļan® konġtrukcie vyuģ²vaj¼ce motor GO: 

¶  podvozky (vyuģitie dvoch motorov),  
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¶ zdvíhacie mechanizmy s kladkou alebo prevodom,  

¶ otoļn® ramen§ a mechanick® z§vory. 

8.1.1.4 Prep²naļ GO 

Prep²naļ GO je jednoduchĨ mechanickĨ ovl§dac² prvok, ktorĨ sl¼ģi na priame riadenie 

správania motora bez potreby programovania. 

Funkcia prep²naļa: 

¶ umoģŔuje manu§lne meniŠ smer ot§ļania motora (vpred / vzad),  

¶ moģno ho prepn¼Š do stredovej neutr§lnej polohy, v ktorej je motor odpojenĨ 

a mechanizmus sa m¹ģe voŎne pohybovaŠ,  

¶ sl¼ģi na rĨchle odpojenie motora pri testovan² alebo laden² konġtrukcie bez nutnosti 

zásahu do riadiacej jednotky. 

Smery ot§ļanie: 

¶ kladný smer ï motor sa ot§ļa vpred alebo sa LED di·da n§razn²ka rozsvieti na zeleno,  

¶ záporný smer ï motor sa ot§ļa opaļnĨm smerom alebo sa LED di·da n§razn²ka 

rozsvieti na ļerveno. 

 

 

  

Obrázok 12: Prep²naļ GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

VĨhody vo vĨuļbe: 

¶ ģiaci m¹ģu manu§lne testovaŠ prevody, ramen§, zdv²hacie mechanizmy a Ņalġie 

konġtrukļn® prvky bez potreby spustenia programu,  

¶ umoģŔuje pozorovaŠ zmeny spr§vania mechanizmu pri zmene smeru ot§ļania,  

¶ predstavuje bezpeļnĨ sp¹sob okamģit®ho zastavenia pohybu,  

¶ podporuje rozvoj konġtrukļn®ho myslenia ï ģiak m¹ģe nastaviŠ mechanizmus 

do východiskovej polohy bez programovania. 

8.1.1.5 Optický senzor (GO Eye senzor) 

OptickĨ senzor umoģŔuje pracovaŠ v troch reģimoch. Dok§ģe detegovaŠ pr²tomnosŠ objektu 

nach§dzaj¼ceho sa pred senzorom, rozpozn§vaŠ farby (ļerven¼, zelen¼ a modr¼) 

a zaznamen§vaŠ intenzitu okolit®ho svetla. 
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Senzor je moģn® umiestniŠ na predn¼ ļasŠ robota, kde sl¼ģi na detekciu objektov pred robotom, 

alebo na spodn¼ ļasŠ, kde umoģŔuje sn²manie povrchu pod robotom (napr. ļiary alebo 

farebnĨch pl¹ch). RĨchlosŠ odozvy senzora je pribliģne 10 ï 20 ms. Optický senzor sa pripája 

k modrozelenému portu na riadiacej jednotke (Brain GO). 

 

Didaktická poznámka: 

¶ Uistite sa, ģe je k§bel optick®ho senzora (modrozelenĨ) ¼plne zasunutĨ do pr²sluġn®ho 

portu na riadiacej jednotke. Zvuk Ăcvaknutiañ signalizuje spr§vne pripojenie.  

¶ Aby optickĨ senzor fungoval spr§vne, mus² byŠ pripojenĨ k riadiacej jednotke eġte 

pred jej zapnutím. Ak je senzor pripojený alebo odpojený po zapnutí riadiacej jednotky, 

je potrebn® zariadenie vypn¼Š a opªtovne zapn¼Š, aby sa zabezpeļila jeho spr§vna 

funkļnosŠ. 

 

  

Obrázok 13: Optický senzor  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Didaktick® vyuģitie: 

¶ osvojovanie podmienen®ho riadenia (napr. Ăak senzor deteguje ļerven¼ farbu, robot 

vykon§ akciuñ),  

¶ realiz§cia ¼loh zameranĨch na triedenie objektov podŎa farby (napr. karty alebo disky),  

¶ sledovanie farebnĨch znaļiek pri navig§cii robota v priestore.  

 

8.1.1.6 Magnetický senzor (elektromagnet) 

Elektromagnet GO predstavuje ġpecifickĨ typ magnetu, pri ktorom je magnetick® pole 

vytv§ran® elektrickĨm pr¼dom. UmoģŔuje uchopenie a manipul§ciu s kovovĨmi predmetmi 

v r§mci robotickĨch konġtrukci². 

Elektromagnet sa prip§ja k ŎubovoŎn®mu ļ²selne oznaļen®mu portu (1 ï 4) na riadiacej 

jednotke (Brain GO). 
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Obrázok 14: Magnetický senzor (elektromagnet)  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Pre spr§vnu funkciu elektromagnetu je v senzore integrovan§ Hallova sonda, ktor§ umoģŔuje 

detekciu magnetick®ho poŎa. Elektromagnet je schopnĨ zachytiŠ a uchopiŠ objekt 

vo vzdialenosti pribliģne 2 ï 3 cm. Pracuje v dvoch reģimoch: aktiv§cia (zdvihnutie disku) 

a deaktiv§cia (uvoŎnenie disku). 

Elektromagnet umoģŔuje manipul§ciu s diskami obsahuj¼cimi kovov® jadro. Tieto disky s¼ 

s¼ļasŠou stavebnice a s¼ dostupn® v r¹znych farebnĨch vyhotoveniach (ļerven§, zelen§ 

a modrá). 

 

 

Obrázok 15: Farebné disky s kovovým jadrom  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Didaktick® vyuģitie: 

¶ kontrolné body pre navigáciu robota,  

¶ objekty typu Ăpokladñ, ktor® robot vyhŎad§va,  

¶ sp¼ġŠacie prvky dejov (napr. zaļiatok / ukonļenie misie). 
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8.1.1.7 LED nárazník GO (Bumper) 

LED n§razn²k GO (Bumper) je multifunkļnĨ prvok, ktorĨ kombinuje funkciu sveteln®ho 

indikátora a dotykového (nárazníkového) senzora. 

Ako svetelnĨ prvok umoģŔuje zobrazovaŠ farebn® sign§ly (ļerven§, zelen§ alebo vypnut®). 

Ako dotykovĨ senzor zaznamen§va stav stlaļenia alebo uvoŎnenia, ļ²m umoģŔuje reagovaŠ 

na kontakt s prek§ģkou alebo manu§lny podnet. 

LED n§razn²k moģno vyuģiŠ ako vstupnĨ prvok na spustenie r¹znych akci² robota. Napr²klad 

po jeho stlaļen² m¹ģe d¹jsŠ k aktiv§cii pohybu robota alebo in®ho naprogramovan®ho 

správania. 

Zariadenie sa prip§ja k ŎubovoŎn®mu ļ²selne oznaļen®mu portu (1 ï 4) na riadiacej jednotke 

(Brain GO). 

 

 
 

Obrázok 16: LED sp²naļ n§razn²ka GO  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Didaktick® vyuģitie: 

¶ LED n§razn²k predstavuje multifunkļnĨ prvok, ktorĨ kombinuje sveteln¼ signaliz§ciu 

s detekciou kontaktu,  

¶ umoģŔuje meniŠ farbu pri n§raze, ļ²m ģiaci okamģite z²skavaj¼ spªtn¼ vªzbu o kontakte 

robota s prek§ģkou,  

¶ m¹ģe signalizovaŠ smer n§razu (napr. Ŏav§ strana blik§ = n§raz zŎava),  

¶ umoģŔuje indikovaŠ ¼speġn® dokonļenie ¼lohy (napr. zelen® svetlo = ¼loha splnen§),  

¶ sl¼ģi ako vĨukovĨ prostriedok na pochopenie rozdielu medzi kontaktovĨm senzorom 

a svetelným indikátorom,  

¶ m¹ģe byŠ s¼ļasŠou bezpeļnostnej signaliz§cie (napr. ļerven® blikanie pri kritickej 

situácii),  

¶ podporuje pochopenie, ģe robot komunikuje s okol²m nielen prostredn²ctvom pohybu, 

ale aj pomocou svetelných signálov. 

 

Zhrnutie kapitoly  

Senzory v stavebnici VEX GO predstavujú prostriedok, prostredníctvom ktorého robot 

Ăvn²mañ okolit® prostredie. S¼ navrhnut® tak, aby boli jednoduch®, spoŎahliv® a vhodn® 

pre edukaļn® ¼ļely. UmoģŔuj¼ ģiakom pochopiŠ z§kladn® princ²py auton·mie, podmienen®ho 

riadenia a reakcie robota na podnety z prostredia. 
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¶ Farebný senzor (Color Sensor) 

FarebnĨ senzor umoģŔuje rozpozn§vaŠ farby a intenzitu svetla 

Funkcie: 

Å detekcia viacerĨch farieb (vr§tane ļiernej a bielej),  

Å meranie odrazivosti povrchu (svetlé / tmavé plochy),  

Å rýchla reakcia na zmenu povrchu.  

Vyuģitie vo vĨuļbe: 

Å zastavenie robota na farebnom poli,  

Å navig§cia podŎa farebnĨch znaļiek,  

Å triedenie objektov podŎa farby.  

Rozvoj kompetenci² ģiakov: 

Å pr§ca s podmienkami (napr. Ăak senzor deteguje ļerven¼ farbuñ),  

Å pochopenie významu senzorických dát. 

¶ Magnetický senzor (Magnet Sensor) 

MagnetickĨ senzor patr² medzi jednoduch®, no didakticky veŎmi efekt²vne senzory. 

Funkcie: 

Å detekcia prítomnosti magnetu pomocou integrovanej Hallovej sondy,  

Å výstup vo forme logickej hodnoty (TRUE/FALSE).  

Vyuģitie vo vĨuļbe: 

Å kontroln® body a navigaļn® prvky,  

Å zber ĂmagnetickĨch objektovñ (napr. simul§cia ¼loh typu poklad),  

Å sp¼ġŠanie a ukonļenie ¼loh (ġtart / stop),  

Å aktivácia akcií na základe detekcie magnetu.  

Rozvoj kompetenci² ģiakov: 

Å pochopenie princípu digitálneho vstupu,  

Å rozvoj logického myslenia (áno / nie),  

Å tvorba jednoduchých riadiacich algoritmov. 

¶ LED nárazník (LED Bumper)  

LED nárazník predstavuje modul, ktorý kombinuje funkciu svetelnej signalizácie 

a dotykového senzora. 

Funkcie: 

Å men² farbu pri kontakte alebo dosiahnut² cieŎa,  

Å signalizuje smer nárazu,  

Å reaguje na ¼speġn® alebo ne¼speġn® vykonanie ¼lohy.  

Vyuģitie vo vĨuļbe: 

Å poskytuje vizuálnu spätnú väzbu o stave robota,  

Å sl¼ģi ako prostriedok bezpeļnostnej signaliz§cie,  

Å umoģŔuje komunik§ciu robota smerom k ģiakom prostredn²ctvom svetelnĨch 

signálov.  

Rozvoj kompetenci² ģiakov: 

Å pochopenie, ģe robot m¹ģe reagovaŠ nielen pohybom, ale aj inĨmi vĨstupmi,  

Å porozumenie vĨznamu vĨstupnĨch sign§lov (svetlo ako nositeŎ inform§cie). 
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Senzory VEX GO umoģŔuj¼ robotovi: 

¶ rozpozn§vaŠ farby,  

¶ detegovaŠ magnetick® objekty,  

¶ vn²maŠ kontakt s prek§ģkami,  

¶ signalizovaŠ svoj stav prostredn²ctvom svetla.  

Z didaktick®ho hŎadiska to znamen§, ģe robot nereaguje iba na naprogramovan® pr²kazy, ale 

aj na podnety z prostredia. Vyuģitie senzorov rob² vĨuļbu interakt²vnejġou a podporuje lepġie 

pochopenie princ²pov auton·mneho spr§vania a algoritmick®ho myslenia u ģiakov. 

8.2 Prostredie VEXcode GO 

Ekosyst®m VEX Robotics, ktorĨ je urļenĨ pre jednotliv® robotick® platformy vĨrobcu VEX, 

zahŘŔa r¹zne programovacie prostredia, ako s¼ VEX 123, VEX GO, VEX IQ a VEX V5. 

Roboty VEX GO programujeme a ovládame prostredníctvom programovacieho prostredia 

VEXcode GO.  

Blokov® programovacie prostredie sa osvedļilo ako efekt²vny n§stroj pre vĨuļbu 

programovania u ģiakov, ktor² s programovan²m zaļ²naj¼. Blokov® programovanie z§roveŔ 

podporuje rozvoj algoritmick®ho myslenia bez zaŠaģenia syntaktickĨmi chybami. Blokovo 

orientovan® prostredie m§ niekoŎko vĨhod: 

¶ ļitateŎnosŠ ï bloky s¼ pre ģiakov zrozumiteŎnejġie ako textov® pr²kazy,  

¶ prehŎadnosŠ ï jednotliv® pr²kazy s¼ vizu§lne usporiadan® a Ŏahko identifikovateŎn®,  

¶ jednoduchosŠ pouģitia ï nevyģaduje sa p²sanie ani znalosŠ syntaxe a pravopisu. 

8.2.1 Popis prostredia 

Na programovanie robotov zostavenĨch zo stavebnice VEX GO sl¼ģi programovacie prostredie 

VEXcode GO, ktoré je dostupné online na adrese https://codego.vex.com/. Ide o intuitívne 

grafick® prostredie, v ktorom sa vyuģ²va blokov® programovanie. 

Prostredie je kompatibiln® s operaļnĨmi syst®mami Windows, macOS, ChromeOS a iOS. 

VEXcode GO je pr²stupn® prostredn²ctvom webov®ho prehliadaļa, priļom na poļ²taļoch nie 

je potrebn§ jeho inġtal§cia. V pr²pade zariaden² s operaļnĨm syst®mom Android je potrebné 

aplik§ciu nainġtalovaŠ. 

Prepojenie medzi zariadením a riadiacou jednotkou prebieha bezdrôtovo pomocou technológie 

Bluetooth. VEXcode GO umoģŔuje pripojenie jednej riadiacej jednotky. 

Prostredie umoģŔuje voŎbu jazyka pouģ²vateŎsk®ho rozhrania. V s¼ļasnosti je k dispoz²cii 

viacero jazykovĨch mut§ci² vr§tane ļesk®ho jazyka, priļom slovenskĨ jazyk zatiaŎ nie je 

podporovaný. 

 

Didaktická poznámka:  

Preklady jednotlivĨch blokov s¼ ļiastoļne generovan® automatizovanĨmi n§strojmi, a preto 

nemusia byŠ vģdy terminologicky presn®. Z didaktick®ho hŎadiska sa odpor¼ļa pouģ²vaŠ 

anglick¼ jazykov¼ verziu alebo kombinovaŠ viac jazykovĨch nastaven² podŎa potreby. 

Popis základných prvkov prostredia je uvedený na nasledujúcom obrázku. 

 

https://codego.vex.com/
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Obrázok 17: Prostredie VEXcode GO  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

V danom prostredie m¹ģeme vytv§raŠ jednotliv® projekty a ukladaŠ ich do poļ²taļa. Dan® 

projekty otv§rame pomocou webov®ho prostredia VEXcode GO, nemoģno ich otvoriŠ 

dvojklikom v poļ²taļi. V z§loģke " S¼bor " n§jdeme aj otvoren® pr²klady . Na paneli m¹ģeme 

vyuģiŠ aj ĂN§vodyñ, kde n§jdeme z§kladn® tutori§ly. 
 

 

 

Obrázok 18: Tutoriály  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

NeoddeliteŎnou s¼ļasŠou pr§ce v prostred² VEXcode GO je prepojenie s riadiacou jednotkou, 

prostredn²ctvom ktor®ho je moģn® robota ovl§daŠ. Tejto problematike sa venuje kapitola 

ĂPripojenie robotañ. 

8.2.2 Konġtrukcia robota VEX GO 

Zostavenie jednoduchĨch modelov, ako s¼ vozidl§ alebo roboty, trv§ pribliģne 10 ï 15 minút. 

Demont§ģ a uloģenie vġetkĨch dielov spªŠ do organiz®rov zaberie pribliģne 5 min¼t. Tento 

ļasovĨ r§mec poskytuje dostatoļnĨ priestor na vytvorenie jednoduch®ho programu, jeho 

overenie v praxi a z²skanie okamģitej spªtnej vªzby, ktor§ podporuje akt²vne zapojenie ģiakov 

poļas jednej vyuļovacej hodiny. 
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Konġtrukļn® n§vody s¼ s¼ļasŠou prostredia VEXcode GO a nach§dzaj¼ sa v z§loģke ĂStavbyñ. 

 

 

Obrázok 19: Tutoriály  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Po kliknut² na z§loģku ĂStavbyñ sa pouģ²vateŎ dostane na webov® str§nky vĨrobcu VEX 

Robotics, kde s¼ dostupn® konġtrukļn® n§vody pre jednotliv® modely. 

Stavebnica VEX GO je vyuģiteŎn§ nielen na konġtrukciu a programovanie robotov, ale 

aj v r§mci medzipredmetovĨch vzŠahov, projektovĨch dn² a Ņalġ²ch vzdel§vac²ch aktiv²t. 

Konġtrukļn® aktivity spravidla zaļ²naj¼ zostaven²m jednoduch®ho modelu aut²ļka 

ĂSuper Carñ, ktor® je ovl§dan® pomocou prep²naļa. N§sledne sa ģiaci uļia ovl§daŠ tento model 

prostredníctvom programovania. 

Takto zostaven® aut²ļko je urļen® predovġetkĨm na pohyb a neobsahuje ģiadne senzory. 

 

 

 

Obrázok 20: Super auto (Super Car)  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Vġetky konġtrukļn® n§vody s¼ dostupn® online vo form§te 2D aj 3D. Ģiaci si m¹ģu zvoliŠ 

formu zobrazenia podŎa vlastnĨch preferenci². 

Na z§klade z²skanĨch sk¼senost² pokraļuj¼ ģiaci v konġtrukcii zloģitejġieho modelu, najsk¹r 

bez vyuģitia senzorov. KonġtrukļnĨ n§vod pre tento model je dostupnĨ pod n§zvom 

ĂCode Base 2.0ñ a predstavuje základnú robotickú platformu. 

Rozġ²renie modelu o jednotliv® senzory je rieġen® prostredn²ctvom samostatnĨch 

konġtrukļnĨch n§vodov. 
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Obrázok 21: Auto (Code Base 2.0)  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Didaktická poznámka: 

Pri pr§ci so stavebnicou ģiaci zaļ²naj¼ zostaven²m z§kladn®ho modelu vozítka bez senzorov 

a uļia sa jeho ovl§danie. Jednotliv® senzory s¼ n§sledne prip§jan® postupne, vģdy po jednom, 

aby si ģiaci osvojili ich funkciu a sp¹sob vyuģitia v programe. 

Po zvl§dnut² programovania a ovl§dania jednotlivĨch senzorov samostatne ģiaci pristupuj¼ 

ku konġtrukcii modelu vozítka so vġetkĨmi dostupnĨmi senzormi. 

Z§vereļnou a z§roveŔ najn§roļnejġou konġtrukļnou ¼lohou je zostavenie robotick®ho ramena. 

Robotick® rameno je pevne uchyten® k podloģke a vykon§va rotaļnĨ pohyb okolo svojej osi. 

K ramenu je pripojený optický senzor a elektromagnet. 

OptickĨ senzor umoģŔuje rozliġovaŠ farby diskov s kovovĨm jadrom, ktor® je moģn® pomocou 

elektromagnetu uchopiŠ a n§sledne premiestŔovaŠ. 

 

Obrázok 22: Robotické rameno (Robot Arm)  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Zo stavebnice VEX GO je moģn® zostavovaŠ mnoģstvo jednoduchĨch strojov, konġtrukci² 

a modelov, ktor® je moģn® vyuģiŠ nielen v informatike, ale aj v inĨch vyuļovac²ch predmetoch 

ļi vo voŎnoļasovĨch aktivit§ch. Robotick§ stavebnica VEX GO prep§ja polytechnick¼ vĨchovu 

so STEM aktivitami. 
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STEM aktivity: 

¶ Science (veda) ï meranie, pozorovanie, práca so senzormi,  

¶ Technology (technológie) ï fungovanie robotov a elektronických zariadení,  

¶ Engineering (inģinierstvo) ï konġtrukļn® ¼lohy a n§vrh robotickĨch rieġen²,  

¶ Mathematics (matematika) ï pr§ca s ļasom, vzdialenosŠou, uhlom a porovn§vanie 

hodnôt.  

Stavebnica je veŎmi vhodn§ na experiment§lnu vĨuļbu a b§dateŎsky orientovan® aktivity. 

VEX GO je moģno vyuģiŠ vġade tam, kde je cieŎom rozv²jaŠ technick®, informatick® 

a konġtrukļn® zruļnosti ģiakov jednoduchĨm, z§bavnĨm a bezpeļnĨm sp¹sobom. 

Uplatnenie nach§dza najmª v ġkolskom prostred², z§ujmovĨch kr¼ģkoch, ġkolskĨch kluboch 

det², kniģniciach, komunitnĨch centr§ch, ale aj v dom§com vzdel§van². 

8.2.3 Programovanie robota VEX GO 

VEX GO vyuģ²va jednoduch® blokov® programovanie v prostred² VEXcode GO. Toto 

prostredie je navrhnut® tak, aby ho zvl§dli aj ģiaci 1. roļn²ka z§kladnej ġkoly, priļom z§roveŔ 

umoģŔuje vytv§raŠ aj komplexnejġie a auton·mne spr§vanie robota. Z§kladnou filozofiou je 

princíp: Ăjeden blok = jedna akcia robotañ. Ģiaci skladaj¼ program podobne ako stavebnicu 

z jednotlivých blokov. 

Programovanie je zaloģen® na troch z§kladnĨch krokoch: 

¶ vytvorenie programu vo VEXcode GO ï skladanie blokov podobne ako puzzle,  

¶ pripojenie robota prostredníctvom technológie Bluetooth,  

¶ spustenie programu pomocou tlaļidla Play v prostredí.  

Robot po spusten² programu okamģite vykon§va zadan® pr²kazy, priļom ģiaci vidia vĨsledok 

v re§lnom ļase. Pr²kaz, ktorĨ robot pr§ve vykon§va, je v prostred² vizu§lne zvĨraznenĨ 

(ohraniļen²m bloku). 

Didaktická poznámka: 

Pri otvorení programovacieho prostredia VEXcode GO sú dostupné iba základné bloky. 

Pre spr²stupnenie Ņalġ²ch blokov je potrebn® najsk¹r zvoliŠ konkr®tnu konfigur§ciu robota 

prostredníctvom ikony Zariadenia (Device). Na obrázku je táto ikona zvýraznená. 

  

 

 

Obrázok 23: Ikona konektora  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Po kliknutí na ikonu Zariadenia (Device) sa zobraz² konfiguraļn® okno, v ktorom je potrebn® 

pridaŠ pr²sluġn® zariadenie. 
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Obrázok 24: PridaŠ zariadenie  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Na vĨber je niekoŎko typov konġtrukci² ï Super Car (jednoduché dvojkolesové vozítko), 

Code Base (trojkolesov® alebo ġtvorkolesov® vozítko) a robotické rameno. 
 

 

Obrázok 25: Výber zariadenie  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Po výbere konkrétneho zariadenia, napríklad vozítka (Code Base), sa zobraz² konfiguraļn® 

okno, v ktorom je moģn® nastaviŠ a priradiŠ jednotliv® motory a senzory k pr²sluġnĨm portom. 
 

 

 

Obrázok 26: Výber zariadenie  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Po kliknut² na tlaļidlo Hotovo sa v ponuke blokov zobrazia vġetky bloky, ktor® je moģn® 

pri programovan² vyuģiŠ. 
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Didaktická poznámka: 

Kliknutím na ikonu Zariadenia (Device) m¹ģe uļiteŎ jednoducho skontrolovaŠ spr§vne 

pripojenie jednotlivĨch motorov a senzorov k pr²sluġnĨm portom. 

Ak robot nereaguje na zadan® pr²kazy, pr²ļinou bĨva najļastejġie: 

¶ nesprávne zapojenie komponentov do portov,  

¶ nedostatoļn® zasunutie konektorov (Ănezacvaknutieñ),  

¶ vybitá batéria,  

¶ nezapnutá riadiaca jednotka. 

8.2.4 Prepojenie robota VEX GO s poļ²taļom alebo tabletom 

Pripojenie zostaven®ho robota k poļ²taļu alebo tabletu prebieha bezdr¹tovo pomocou 

technol·gie Bluetooth. VEXcode GO umoģŔuje pripojenie jednej riadiacej jednotky k jedn®mu 

zariadeniu. 

Pripojenie sa realizuje kliknutím na ikonu riadiacej jednotky (Brain, Ămozogñ robota) 

v programovacom prostredí. 

 

Obrázok 27: Ikona riadiacej jednotky (Brain, Ămozogñ robota)  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Po kliknut² na tlaļidlo PripojiŠ sa zobraz² okno s ponukou dostupnĨch zariaden². Pouģ²vateŎ 

n§sledne vyberie poģadovan®ho robota a potvrd² pripojenie kliknut²m na tlaļidlo Sp§rovaŠ. 

Farba ikony riadiacej jednotky v prostredí VEXcode GO signalizuje aktuálny stav pripojenia: 

¶ biela ï nie je pripojen® ģiadne zariadenie,  

¶ oranģov§ ï prebieha vyhŎad§vanie alebo aktualiz§cia riadiacej jednotky,  

¶ zelená ï robot je ¼speġne pripojenĨ a je moģn® ho ovl§daŠ pomocou tlaļidiel Ġtart, Krok 

a Stop. 

8.2.5 Ovládanie robota VEX GO 

Pripojenie zostaven®ho robota k poļ²taļu prebieha bezdr¹tovo pomocou technol·gie Bluetooth. 

VEXcode GO umoģŔuje pripojenie jednej riadiacej jednotky k jedn®mu poļ²taļu. 
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Obrázok 28: Moģnosti vĨberu reģimu: Programovanie a Riadenie  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

S ¼ļasŠou stavebnice nie je fyzickĨ ovl§daļ. Napriek tomu je moģn® robota riadiŠ pomocou 

virtu§lneho ovl§daļa, ktorĨ sa nach§dza v Ŏavej hornej ļasti prostredia. 

Pouģ²vateŎ m§ na vĨber medzi reģimom Programovanie a Riadenie. Po prepnut² do z§loģky 

RiadiŠ sa zobraz² ovl§dac² panel, prostredn²ctvom ktor®ho je moģn® robota manu§lne ovl§daŠ. 

S¼ļasne je moģn® sledovaŠ aj aktu§lne hodnoty jednotlivĨch senzorov. 

 

 

Obrázok 29: Nastavenie reģimu Riadenie  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

8.3 Metodika práce s robotom VEX GO 

Metodika pr§ce s robotickou stavebnicou VEX GO vych§dza z princ²pu uļenia prostredn²ctvom 

objavovania. Ģiaci nie s¼ len pas²vnymi pr²jemcami inform§ci², ale akt²vne stavaj¼, 

experimentuj¼, testuj¼ a upravuj¼ vlastn® rieġenia. 

Vyuļovanie je zaloģen® na kr§tkych, prehŎadnĨch krokoch, ktor® umoģŔuj¼ rĨchlu spªtn¼ 

väzbu a podporujú prirodzený rozvoj informatického a technického myslenia. Dôraz sa kladie 

na spolupr§cu, experimentovanie a bezpeļn® chybovanie, pretoģe pr§ve chyby pom§hajú 

ģiakom pochopiŠ princ²py fungovania robota a moģnosti zlepġovania vlastnĨch postupov. 

Metodika je flexibiln§ a umoģŔuje uļiteŎovi prisp¹sobiŠ tempo aj n§roļnosŠ konkr®tnej skupine 

ģiakov. 
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8.3.1 BezpeļnosŠ pr§ce s robotom VEX GO 

BezpeļnosŠ je pri pr§ci s robotickĨmi stavebnicami vģdy prioritnĨm hŎadiskom. V pr²pade 

stavebnice VEX GO je vªļġina riz²k minim§lna, napriek tomu si vĨuļba robotiky vyģaduje 

stanovenie jasnĨch pravidiel, aby sa ģiaci c²tili bezpeļne a pr§ca bola efekt²vna. 

BezpeļnosŠ pr§ce moģno rozdeliŠ do troch oblast²: 

¶ Mechanick§ bezpeļnosŠ pri stavbe: 

Å nepouģ²vaŠ nadmern¼ silu ï VEX GO vyuģ²va magnetickĨ syst®m, diely 

sa spájajú pomocou konektorov a plastových pinov,  

Å dbaŠ na opatrnosŠ pri pr§ci s pohyblivĨmi ļasŠami ï ramená, kolesá a prevody 

sa m¹ģu ot§ļaŠ (ruky by nemali byŠ v bl²zkosti ozubenĨch kolies alebo v dr§he 

pohybu),  

Å kontrolovaŠ stabilitu modelu ï pred prvĨm spusten²m je vhodn® overiŠ pevnosŠ 

konġtrukcie,  

Å testovaciu plochu neumiestŔovaŠ na okraj stola ï hrozí pád robota alebo 

poġkodenie okolia. 

¶ Elektrick§ a technick§ bezpeļnosŠ: 

Å nab²janie bat®rie by malo prebiehaŠ pod dohŎadom uļiteŎa alebo dospelej osoby,  

Å s k§blami manipulovaŠ ġetrne ï nepreŠahovaŠ ich, nekr¼tiŠ ani nel§maŠ,  

Å pracovn§ plocha mus² byŠ such§ ï elektronick® komponenty nesm¼ pr²sŠ 

do kontaktu s kvapalinou,  

Å robot neumiestŔovaŠ na kovov® predmety, ktor® m¹ģu ovplyvniŠ funkciu 

magnetického senzora. 

¶ BezpeļnosŠ pri programovaní a testovaní: 

Å program sp¼ġŠaŠ aģ na pokyn uļiteŎa, najmª ak pracuje viac robotov s¼ļasne,  

Å dodrģiavaŠ tzv. STOP proced¼ru ï robota moģno okamģite zastaviŠ tlaļidlom 

STOP v aplik§cii alebo tlaļidlom na riadiacej jednotke,  

Å zabezpeļiŠ oddelen® testovacie priestory, aby nedoch§dzalo ku kol²zi§m 

robotov. 

8.3.2 Organizácia práce v triede  

Dobre nastaven§ organiz§cia vĨuļby ġetr² ļas, zniģuje mieru chaosu a vĨrazne zvyġuje 

efektivitu uļenia. Odpor¼ļan® usporiadanie uļebne je nasledovn®: 

¶ stavebná zóna ï ļist® pracovn® stoly, prehŎadne roztrieden® diely, dostupn® inġtrukcie 

alebo uk§ģkovĨ model,  

¶ programovacia zóna ï pokojn® prostredie bez ruġivĨch vplyvov, vybaven® tabletmi 

alebo poļ²taļmi s prostred²m VEXcode GO,  

¶ testovacia zóna ï vyhradenĨ priestor (podlaha alebo stoly) s vyznaļenou dr§hou, 

farebnĨmi znaļkami, magnetmi a prek§ģkami; testovacia plocha by nemala byŠ 

umiestnená na okraji stola,  

¶ z·na ¼drģby ï priestor na nab²janie zariaden², uloģenie stavebn²c a odkladanie 

ĂstratenĨch dielovñ. 



71 

Stanovenie jasnĨch pravidiel pr§ce pre ģiakov je nevyhnutnou s¼ļasŠou organiz§cie vĨuļby. 

Základné pravidlá sú nasledovné: 

¶ robot sa sp¼ġŠa iba na pokyn uļiteŎa,  

¶ kaģdĨ robot m§ vyhraden® testovacie miesto,  

¶ pri neġtandardnom spr§van² robota je potrebn® ho okamģite zastaviŠ,  

¶ vġetky diely sa po pr§ci vracaj¼ do boxu,  

¶ roly v skupine sa pravidelne striedaj¼ (ide§lne kaģdĨch 10 ï 15 minút). 

Jasne definovaná organizácia práce podporuje rozvoj spolupráce, zodpovednosti a pracovných 

n§vykov ģiakov. 

8.3.3 Metodika práce v triede 

Organiz§cia ļasu poļas vyuļovacej hodiny z§vis² od jej ġtrukt¼ry ï ļi ģiaci roboty nielen 

programuj¼, ale ich aj konġtruuj¼, alebo pracuj¼ s uģ zostavenĨmi robotmi a zameriavaj¼ 

sa na zdokonaŎovanie ich ovl§dania a programovania. 

V ¼vode kaģdej hodiny je vhodn® zaradiŠ motivaļn¼ f§zu a predstavenie cieŎa (pribliģne 

5 min¼t). Nasleduje f§za konġtrukcie robota (cca 10 min¼t). Hlavn§ ļasŠ hodiny (pribliģne 

20 min¼t) je venovan§ programovaniu, testovaniu a ladeniu rieġen². V z§vere hodiny je 

potrebn® vyhradiŠ priestor na reflexiu, zdieŎanie sk¼senost², hodnotenie a sebahodnotenie 

ģiakov, priļom hodina sa ukonļ² upratan²m pracovn®ho priestoru. 

Odpor¼ļanĨ postup, ktorĨ sa osvedļil pri pr§ci s robotickĨmi stavebnicami v praxi, je 

nasledovný: 

 

Odpor¼ļanĨ postup pr§ce na vyuļovacej hodine 

1. Úvod hodiny 

¶ uļiteŎ jasne formuluje konkr®tny cieŎ (napr. ĂRobot m§ n§jsŠ diskñ),  

¶ ģiaci sa struļne obozn§mia s dielmi alebo blokmi, ktor® bud¼ pouģ²vaŠ,  

¶ uļiteŎ pripomenie z§sady bezpeļnosti a pravidl§ pr§ce.  

2. Konġtrukcia modelu 

¶ ģiaci stavaj¼ podŎa obr§zkov®ho n§vodu alebo predlohy,  

¶ uļiteŎ priebeģne sleduje pr§cu skup²n a poskytuje spªtn¼ vªzbu k stabilite konġtrukcie,  

¶ odpor¼ļa sa dokumentovaŠ jednotliv® verzie robota (napr. verzia 1, 2, 3), aby sa ģiaci 

mohli vr§tiŠ k predch§dzaj¼cim rieġeniam.  

3. Programovanie 

¶ ģiaci skladaj¼ bloky do logickej sekvencie,  

¶ uļiteŎ vedie ģiakov ot§zkami zameranĨmi na cieŎ ļinnosti (napr. ĂĻo m§ robot urobiŠ 

ako prv®?ñ),  

¶ programovanie prebieha priebeģne s testovan²m po kaģdej ¼prave.  

4. Testovanie a ladenie 

¶ ģiaci sp¼ġŠaj¼ program v testovacej z·ne,  

¶ jednotlivé skupiny testujú oddelene, aby nedochádzalo ku kolíziám robotov,  

¶ uļiteŎ m¹ģe vyģadovaŠ jednoduch¼ reflexiu rieġenia (ļo fungovalo spr§vne, ļo bolo 

potrebn® upraviŠ a akĨm sp¹sobom).  
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5. Reflexia a zdieŎanie 

¶ ģiaci struļne prezentuj¼ svoje rieġenia,  

¶ zdieŎaj¼ sk¼senosti ï ļo sa im podarilo a ļo by nabud¼ce zlepġili,  

¶ uļia sa vn²maŠ chybu ako prirodzen¼ s¼ļasŠ procesu uļenia a programovania. 

8.3.4 Tímová práca 

Robotika a práca s robotickými stavebnicami sú ideálne pre rozvoj tímovej práce a spolupráce. 

Optim§lny poļet ģiakov v t²me je tri. V kaģdom t²me je vhodn® rozdeliŠ jednotliv® roly. 

Odpor¼ļan® roly v t²me 

¶ staviteŎ ï konġtruuje model, upevŔuje senzory a kontroluje stabilitu,  

¶ programátor ï vytvára program, skladá bloky a navrhuje algoritmus,  

¶ tester ï sp¼ġŠa program, sleduje spr§vanie robota a identifikuje chyby.  

Roly v t²me sa pravidelne striedaj¼ (ide§lne kaģdĨch 10 ï 15 min¼t), aby si ģiaci vysk¼ġali 

vġetky poz²cie. 

Prínosy tímovej práce 

T²mov§ pr§ca prispieva k rozvoju komunikaļnĨch a kooperat²vnych zruļnost², argument§cie 

a diskusie. Podporuje prirodzen® uļenie, pretoģe ģiaci si navz§jom vysvetŎuj¼ postupy, 

diskutuj¼ o rieġeniach probl®mov a obhajuj¼ svoje n§vrhy. 

Samostatn§ pr§ca ģiakov 

Starġ² alebo pokroļilejġ² ģiaci m¹ģu pracovaŠ aj samostatne. Samostatn§ pr§ca je vhodn§ 

v pr²pade, ģe ģiak: 

¶ dodrģiava z§sady bezpeļnosti pri testovan²,  

¶ dok§ģe pl§novaŠ postup rieġenia,  

¶ orientuje sa v základných blokoch prostredia VEXcode GO.  

Výhody a nevýhody samostatnej práce 

Výhody: 

¶ individuálne tempo práce,  

¶ hlbġie s¼stredenie,  

¶ moģnosŠ diferenci§cie ¼loh.  

Nevýhody: 

¶ menġ² priestor pre diskusiu,  

¶ pomalġie odhaŎovanie a rieġenie chĨb,  

¶ vyġġia potreba podpory zo strany uļiteŎa. 

8.3.5 Didaktick® pr²stupy a odpor¼ļan® met·dy 

Z§kladnĨm princ²pom pr§ce s robotikou je pr§ca s chybou. Ģiaci postupne zisŠuj¼, ģe chyba je 

prirodzenou s¼ļasŠou uļenia aj rieġenia probl®mov. Odpor¼ļanĨ postup moģno vyjadriŠ 

cyklickým procesom: vytvor program ï otestuj ho ï uprav program ï opätovne ho otestuj. 

VĨhodou robotiky je moģnosŠ vyuģitia kr§tkych demonġtraļnĨch vide² (pribliģne 5 ï 8 sekúnd), 

na ktorĨch je jasne prezentovan® zadanie ¼lohy. Namiesto dlh®ho vĨkladu tak ģiaci pracuj¼ 

s kr§tkymi a zrozumiteŎnĨmi inġtrukciami, napr²klad: ĂRobot sa m§ zastaviŠ na modrej farbe.ñ 
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Kaģd¼ ¼lohu je moģn® zasadiŠ do jednoduch®ho pr²behu, ktorĨ pln² motivaļn¼ funkciu, 

napr²klad: ĂRobot hŎad§ poklad.ñ TakĨto pr²stup zvyġuje motiv§ciu ģiakov a podporuje ich 

kreativitu. 

Pri hodnoten² sa d¹raz nekladie na samotn® chyby, ale na proces testovania, hŎadania rieġen² 

a schopnosŠ chyby identifikovaŠ a n§sledne opraviŠ. 

Uļenie s robotickou stavebnicou VEX GO je hrav®, bezpeļn® a didakticky efekt²vne. Rozv²ja 

informatick® myslenie, spolupr§cu, experimentovanie aj schopnosŠ rieġiŠ probl®my. VŅaka 

jednoduch®mu hardv®ru a intuit²vnemu programovaniu dosahuj¼ ģiaci rĨchlo viditeŎn® 

vĨsledky, ļo pozit²vne ovplyvŔuje ich motiv§ciu k uļeniu. 

Tento pr²stup z§roveŔ podporuje rozvoj metakogn²cie, keŅģe ģiaci reflektuj¼ vlastnĨ postup 

rieġenia. 

8.4 Praktické úlohy a projekty 

Metodické listy v tejto kapitole sú koncipované ako systematická progresia od jednoduchých 

algoritmickĨch ġtrukt¼r k zloģitejġ²m a komplexnejġ²m ¼loh§m. Ich usporiadanie reġpektuje 

princ²p postupnosti a rast¼cej n§roļnosti, priļom jednotliv® ¼lohy na seba logicky nadväzujú. 

VzhŎadom na to, ģe diaŎkovĨ ovl§daļ nie je s¼ļasŠou stavebnice, je ¼loha zameran§ 

na ovl§danie robota zaraden§ ako prv§. Ģiaci sa v nej uļia z§kladn®mu ovl§daniu robota 

a z§roveŔ spozn§vaj¼ jeho spr§vanie. Na t¼to ¼lohu nadvªzuj¼ Ņalġie ¼lohy, v ktorĨch je 

postupne vyuģ²van® programovanie. Takto koncipovan§ postupnosŠ podporuje plynulĨ prechod 

od intuit²vneho ovl§dania k cieŎavedom®mu programovaniu. 

8.4.1 Zadanie úlohy ï Robot na diaŎkov® ovl§danie 

Đloha ĂRobot na diaŎkov® ovl§danieñ je zameran§ na obozn§menie ģiakov so z§kladnĨm 

ovládaním robotického vozítka a pochopenie princípu manuálneho riadenia. Predstavuje 

vĨchodiskov¼ aktivitu, ktor§ pripravuje ģiakov na neskorġie programovanie robota. 

CieŎom úlohy je: 

¶ obozn§miŠ ģiakov s funkciami robotick®ho vozítka,  

¶ rozv²jaŠ orient§ciu v priestore,  

¶ pochopiŠ princ²p priameho riadenia pohybu,  

¶ pripraviŠ ģiakov na prechod od manu§lneho ovl§dania k programovaniu. 

 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotické vozítko podŎa n§vodu (https://instructions.online/?id=4063-vex-go-

code-base-2.0 ),  

¶ pri konġtrukcii postupuj presne podŎa jednotlivĨch krokov a dbaj na spr§vne zapojenie 

káblov. 

 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0%20
https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0%20
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Obrázok 30: Robotické vozítko (Code Base 2.0) 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ vytvor slalomov¼ traŠ, 

 

 

Obrázok 31: Slalomov§ traŠ  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ otvor programovacie prostredie (https://codego.vex.com/ ),  

¶ pripoj robota k poļ²taļu,  

¶ vyber z§loģku RiadiŠ, 

¶ skontroluj pripojenie riadiacej jednotky (Brain), 

 

Obrázok 32: Prostredie VEXcode GO  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ otestuj svoj model pri jazde slalomom (zaznamen§vaj ļas pomocou ļasovaļa), 

 

Obrázok 33: Ļasovaļ  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

https://codego.vex.com/
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Obrázok 34: Spustenie ļasovaļa  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

Obrázok 35: Zastavenie ļasovaļa  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

Obrázok 36: Vynulovanie ļasovaļa vo VEXcode GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ prezentuj svoje rieġenie pred ostatnĨmi ģiakmi,  

¶ diskutuj o r¹znych sp¹soboch rieġenia. 

DidaktickĨ cieŎ : 

¶ precviļovanie riadenia robotick®ho vozítka pomocou diaŎkov®ho ovl§daļa vo vġetkĨch 

ġtyroch reģimoch jazdy na slalomovej trati,  

¶ vyuģitie ļasovaļa na meranie ļasu potrebn®ho na prejdenie trate. 

Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ AkĨ reģim jazdy si vaġa skupina zvolila pre slalomov¼ traŠ? Preļo?  

¶ Ļo by ste urobili inak?  

¶ Ļo by ste urobili rovnako?  
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¶ S¼streŅovali ste sa viac na presnosŠ alebo na rĨchlosŠ? Preļo?  

¶ Ļo bolo n§roļn® pri diaŎkovom ovl§dan² robotick®ho vozítka?  

¶ Ļo bolo naopak jednoduch® pri diaŎkovom ovl§dan² robotick®ho vozítka?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli ¼speġn²?  

¶ Ako by ste vyuģili ļasovaļ v prostred² VEXcode GO?  

¶ Mysl²te si, ģe by ste dok§zali absolvovaŠ slalomov¼ traŠ rovnako ¼speġne pªŠkr§t 

za sebou? Preļo §no alebo preļo nie?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine dobre?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas s¼Šaģe? 

¶ Ako by ste vedeli zlepġiŠ presnosŠ alebo rĨchlosŠ pomocou programovania? 

Rozġiruj¼ce aktivity: 

¶ zopakujte ¼lohu a pok¼ste sa zlepġiŠ svoj vĨsledok,  

¶ vysk¼ġajte Ņalġie aktivity, napr²klad programovanie robotick®ho vozítka pomocou 

blokov. 

8.4.2 Zadanie úlohy ï Jazda bludiskom 

Đloha ĂJazda bludiskomñ nadvªzuje na manu§lne ovl§danie robotick®ho voz²tka a rozv²ja 

schopnosŠ ģiakov rieġiŠ probl®mov® ¼lohy prostredn²ctvom programovania. Ģiaci sa uļia 

pl§novaŠ pohyb robota a vytv§raŠ algoritmus na prechod bludiskom. 

CieŎom úlohy je: 

¶ rozv²jaŠ algoritmick® myslenie,  

¶ pochopiŠ princ²p riadenia robota pomocou programu,  

¶ aplikovaŠ z§kladn® pr²kazy pohybu (vpred, vzad, ot§ļanie),  

¶ zdokonaliŠ presnosŠ a pl§novanie pohybu robotick®ho voz²tka. 

 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0  

¶ Pri konġtrukcii postupuj presne podŎa uveden®ho n§vodu.  

¶ Dbaj na správne zapojenie jednotlivých komponentov a káblov. 

 

Obrázok 37: Robotické vozítko 

 (zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Zostav slalomov¼ traŠ. 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0
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Obrázok 38: Slalomov§ traŠ  

(zdroj: vlastné spracovanie)  

¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj svoje robotick® voz²tko k poļ²taļu pomocou k§bla.  

¶ Vo VEXcode GO skontroluj, ļi je robot spr§vne pripojenĨ.  

¶ Vyber z§loģku ĂK·dñ. 
 

 

Obrázok 39: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Vysk¼ġaj z§kladn® programovanie pohybu robota: jazdu vpred a vzad, odboļenie 

vpravo a vŎavo, nastavenie rĨchlosti pohonu a ot§ļania. Pozoruj spr§vanie robotick®ho 

voz²tka (m¹ģeġ vyuģiŠ blok ĂKoment§rñ).  

¶ Otestuj svoj model v s¼Šaģi pri jazde slalomom a zaznamen§vaj dosiahnut® ļasy.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach a postupoch. 

DidaktickĨ cieŎ: 

¶ Ģiak si precviļuje programovanie robotick®ho voz²tka pri jazde slalomovou traŠou, 

priļom vyuģ²va jazdu vpred a vzad, r¹zne nastavenia rĨchlosti a vzdialenosti, ako 

aj ot§ļanie vpravo a vŎavo.  

¶ Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho voz²tka a vyhodnocuje jeho spr§vanie.  

 

https://codego.vex.com/
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Obrázok 40: Program rieġenia zadania ï Jazda bludiskom  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ Aké rozdiely ste zaznamenali medzi ovládaním robotického vozítka pomocou 

diaŎkov®ho ovl§daļa a jeho riaden²m prostredn²ctvom programovania?  

¶ Ktor§ met·da (diaŎkov® ovl§danie alebo programovanie) bola presnejġia?  

¶ Ktor§ met·da bola opakovateŎnejġia?  

¶ Ak® ¼pravy ste vykonali vo svojom projekte, aby ste sa dok§zali lepġie orientovaŠ 

pri jazde slalomovou traŠou?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas s¼Šaģe?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® voz²tko?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  
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¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ?  

8.4.3 Zadanie úlohy ï Jazda farebným diskovým bludiskom 

Đloha ĂJazda farebnĨm diskovĨm bludiskomñ je zameran§ na rozvoj algoritmick®ho myslenia 

a vyuģitie senzorov robotick®ho voz²tka pri rieġen² probl®movĨch ¼loh. Ģiaci pracuj¼ 

s farebnĨmi diskami, ktor® sl¼ģia ako orientaļn® body pre riadenie pohybu robota. 

CieŎom úlohy je: 

¶ pochopiŠ princ²p riadenia robota na z§klade vstupov zo senzorov,  

¶ rozv²jaŠ schopnosŠ reagovaŠ na zmeny prostredia,  

¶ aplikovaŠ podmienkov® riadenie (if/else),  

¶ zdokonaliŠ presnosŠ a efektivitu pohybu robotick®ho voz²tka. 

 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0. Pri konġtrukcii postupuj 

presne podŎa uveden®ho n§vodu a dbaj na spr§vne zapojenie k§blov. 
 

 

Obrázok 41: Robotické vozítko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Pripoj optickĨ senzor podŎa n§vodu dostupn®ho na:  

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0-eye-forward. 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0
https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0-eye-forward
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Obrázok 42: Robotické vozítko s optickým senzorom  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Zostav farebn® diskov® bludisko podŎa obr§zka. 

 

Obrázok 43: Farebné diskové bludisko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Spr§vne umiestni disky podŎa obr§zka. 

 
Obrázok 44: Umiestnenie diskov  

(zdroj: vlastné spracovanie)  

¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj robotick® voz²tko k poļ²taļu.  

¶ Vyber z§loģku ĂKód (Code)ñ. 

https://codego.vex.com/
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Obrázok 45: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Vysk¼ġaj programovanie pohybu robotick®ho voz²tka: jazdu vpred a vzad, odboļovanie 

vpravo a vŎavo s vyuģit²m optick®ho senzora (vyhĨbanie sa prek§ģkam).  

¶ Vysk¼ġaj programovanie optick®ho senzora na detekciu farieb (pri detekcii zelenej 

farby ï odboļ vpravo, pri detekcii modrej farby ï odboļ vŎavo, pri detekcii ļervenej 

farby ï zastav). 

 

Obrázok 46: Detekcia farieb  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Otestuj svoj model v s¼Šaģi pri jazde slalomovou traŠou a zaznamen§vaj dosiahnut® 

ļasy.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach. 

DidaktickĨ cieŎ : 

¶ Ģiak si precviļuje programovanie robotick®ho voz²tka pri jazde slalomovou traŠou, 

priļom vyuģ²va jazdu vpred a vzad a ot§ļanie vpravo a vŎavo s vyuģit²m optick®ho 

senzora.  

¶ Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho voz²tka a vyhodnocuje jeho spr§vanie.  

Diferenciácia úlohy: 

¶ Ģiak vytvor² program na detekciu zelenej farby v bludisku, priļom robotick® voz²tko 

pri jej zaznamenan² odboļ² vpravo. 
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Obrázok 47: Detekcia zelenej farby 

 (zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Ģiak vytvor² program na detekciu zelenej a modrej farby v bludisku, priļom pri detekcii 

zelenej farby robotick® voz²tko odboļ² vpravo a pri detekcii modrej farby odboļ² vŎavo. 

 

Obrázok 48: Detekcia zelenej a modrej farby  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Ģiak vytvor² program na detekciu zelenej, modrej a ļervenej farby v bludisku, priļom 

pri detekcii zelenej farby robotick® voz²tko odboļ² vpravo, pri detekcii modrej farby 

odboļ² vŎavo a pri detekcii ļervenej farby zastav². 
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Obrázok 49: Detekcia zelenej, modrej a ļervenej farby  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ Ak® s¼ dve z§kladn® funkcie optick®ho senzora? Ako ste jednotliv® funkcie vyuģili 

pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ako by ste opísali jazdu robotického vozítka pri detekcii jednotlivých farieb (zelená; 

zelená ï modrá; zelená ï modrá ï ļerven§)?  

¶ Preļo by mohlo byŠ v re§lnych situ§ci§ch vĨhodn® riadiŠ robota pomocou optick®ho 

senzora?  

¶ AkĨmi Ņalġ²mi sp¹sobmi by ste mohli vyuģiŠ optickĨ senzor na splnenie ¼lohy?  

¶ Ako si vaġa skupina poļ²nala pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas s¼Šaģe?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® voz²tko?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  

¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ?  
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8.4.4 Zadanie úlohy ï Robot skladník 

Đloha ĂRobot skladn²kñ je zameran§ na praktick® vyuģitie robotick®ho voz²tka pri manipul§cii 

s objektmi a rieġen² ¼loh simuluj¼cich re§lne situ§cie zo skladov®ho hospod§rstva. Ģiaci sa uļia 

kombinovaŠ pohyb robota s vykon§van²m konkr®tnych ¼loh, ako je presun a ukladanie 

predmetov. 

CieŎom ¼lohy je: 

¶ rozv²jaŠ schopnosŠ pl§novania a realiz§cie komplexnejġ²ch ¼loh,  

¶ prepojiŠ pohyb robota s manipul§ciou s objektmi,  

¶ zdokonaliŠ algoritmick® myslenie,  

¶ podporiŠ t²mov¼ spolupr§cu pri rieġen² ¼lohy. 

 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0. Pri konġtrukcii postupuj 

presne podŎa uveden®ho n§vodu a dbaj na spr§vne zapojenie k§blov. 

 

Obrázok 50: Robotické vozítko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Zostav model skladiska podŎa obr§zka (pr²p. podŎa vlastn®ho n§vrhu). Vyuģi r¹zne 

varianty usporiadania podŎa vlastnej fant§zie; reg§ly vytvor pomocou lepiacej p§sky, 

plastových mantinelov, kociek a podobných materiálov. 

  

Obrázok 51: Skladisko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0
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¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj robotick® voz²tko k poļ²taļu.  

¶ Vyber z§loģku ĂKódñ. 

 

Obrázok 52: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Naprogramuj robotick® voz²tko (skladn²ka) tak, aby preġlo zo z§kladne (zelen® pole) 

do cieŎa (ļerven® pole) a pohybovalo sa medzi reg§lmi.  

¶ Otestuj svoj model v s¼Šaģi pri jazde bludiskom a zaznamen§vaj dosiahnut® ļasy.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach. 

DidaktickĨ cieŎ: 

¶ Ģiak si precviļuje programovanie robotick®ho voz²tka pri jazde bludiskom, priļom 

vyuģ²va jazdu vpred a vzad a ot§ļanie vpravo a vŎavo.  

¶ Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho voz²tka a vyhodnocuje jeho spr§vanie. 

Didaktické poznámky: 

¶ D¹leģit§ je diferenci§cia ¼lohy. Rieġenie z§vis² od konkr®tneho usporiadania bludiska, 

preto nie je uveden® jednotn® rieġenie. 

Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ AkĨm smerom sa mus² robotick® voz²tko (skladn²k) pohybovaŠ na zaļiatku?  

¶ Ak¼ vzdialenosŠ mus² robotick® voz²tko prekonaŠ?  

¶ Mus² robotick® voz²tko vykonaŠ odboļenia? Ak §no, akĨm smerom?  

¶ Dok§ģete vysvetliŠ, ļo robia jednotliv® pr²kazy vo vaġom programe?  

¶ Spr§valo sa robotick® voz²tko inak, ako ste oļak§vali?  

¶ Ako si vaġa skupina poļ²nala pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas s¼Šaģe?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® voz²tko?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  

¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ?  

https://codego.vex.com/
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8.4.5 Zadanie úlohy ï Jazda farebným diskovým bludiskom 

Đloha ĂJazda farebnĨm diskovĨm bludiskomñ je zameran§ na rozvoj algoritmick®ho myslenia 

a vyuģitie senzorov robotick®ho voz²tka pri rieġen² probl®movĨch ¼loh. Ģiaci pracuj¼ 

s farebnĨmi diskami, ktor® sl¼ģia ako orientaļn® body pre riadenie pohybu robota. 

CieŎom úlohy je: 

¶ pochopiŠ princ²p riadenia robota na z§klade vstupov zo senzorov,  

¶ rozv²jaŠ schopnosŠ reagovaŠ na zmeny prostredia,  

¶ aplikovaŠ podmienkov® riadenie (if/else),  

¶ zdokonaliŠ presnosŠ a efektivitu pohybu robotick®ho voz²tka. 

 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

 https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0. Pri konġtrukcii postupuj 

presne podŎa uveden®ho n§vodu a dbaj na spr§vne zapojenie k§blov. 

 

Obrázok 53: Robotické vozítko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Pripoj LED sn²maļ n§razn²ka podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code_base_2.0-led-bumper-top . 

 

 

Obrázok 54: Robotick® voz²tko s LED sn²maļom n§razn²ka  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0
https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code_base_2.0-led-bumper-top
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¶ Zostav hern® pole podŎa obr§zka s vyznaļen²m poz²ci² (vyuģi fixky, lepiace p§sky 

r¹znych farieb a pod.). Vyznaļ poz²ciu robotick®ho voz²tka (X), miesto umiestnenia 

vzorky urļenej na odber (ļerven® koliesko) a drobn® predmety (napr. guma, kolieska 

a pod.), ktor® bud¼ predstavovaŠ vzorky prepraven® robotickĨm voz²tkom. 

 

Obrázok 55: Hern® pole s vyznaļen²m poz²ci²  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj robotick® voz²tko k poļ²taļu.  

¶ Vyber z§loģku ĂK·dñ. 

 

 

Obrázok 56: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Vysk¼ġaj programovanie pohybu robotick®ho voz²tka: jazdu vpred a vzad, odboļovanie 

vpravo a vŎavo, zmenu rĨchlosti jazdy a ot§ļania a ovl§danie LED sn²maļa n§razn²ka.  

¶ Vytvor program tak, aby spŌŔal tieto krit®ri§:  

o Po spusten² programu sa robotick® voz²tko rozbehne rĨchlosŠou 100 %.  

o Voz²tko pr²de na miesto vzorky, zastav² a LED sn²maļ n§razn²ka bude svietiŠ 

na ļerveno po dobu 3 sek¼nd, ļo signalizuje odber vzorky.  

o Po 3 sekund§ch LED sn²maļ zhasne, ļo znamen§, ģe vzorka bola odobrat§.  

¶ Otestuj svoj model.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach.  

DidaktickĨ cieŎ: 

¶ Ģiak si precviļuje programovanie robotick®ho voz²tka pri pohybe na hernom poli 

s vyznaļenĨmi poz²ciami. Nastavuje rĨchlosŠ (na 100 %), realizuje jazdu vpred 

https://codego.vex.com/
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na urļen¼ vzdialenosŠ, nastavuje farbu LED sn²maļa n§razn²ka (zapnutie ï ļerven§ 

farba), vyuģ²va ļakanie (3 sekundy) a n§sledne LED sn²maļ vyp²na. 
 

  

Obrázok 57: K·d rieġenia ¼lohy s vyuģit²m LED sn²maļa n§razn²ka 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho voz²tka a vyhodnocuje jeho spr§vanie. 

¶ Đlohu je moģn® gradovaŠ ï z§kladn® zadanie zost§va zachovan® a je rozġ²ren® o n§vrat 

robotick®ho voz²tka na z§kladŔu s odobratou vzorkou.  

¶ Ģiak rieġi nasleduj¼ce kroky: nastavenie rĨchlosti (na 100 %), jazda vpred na urļen¼ 

vzdialenosŠ, zapnutie LED sn²maļa n§razn²ka (ļerven§ farba), ļakanie (3 sekundy), 

vypnutie LED sn²maļa, otoļenie robotick®ho voz²tka o 180Á, jazda vpred na urļen¼ 

vzdialenosŠ, zastavenie voz²tka a opªtovn® signalizovanie pomocou LED sn²maļa 

(zapnutie ï ļerven§ farba, ļakanie 3 sekundy, vypnutie). 

 

Obrázok 58: Rieġenie gradovanej ¼lohy  

(zdroj: vlastné spracovanie) 
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Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ Ako sa muselo robotick® voz²tko pohybovaŠ, aby odobralo vzorku?  

¶ AkĨm smerom sa pohybovalo a ak¼ vzdialenosŠ prekonalo?  

¶ Ako sa muselo robotick® voz²tko pohybovaŠ, aby dopravilo vzorku na z§kladŔu?  

¶ Spr§valo sa robotick® voz²tko inak, ako ste oļak§vali?  

¶ Ak® s¼ dve z§kladn® funkcie optick®ho senzora? Ako ste ich vyuģili pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ako si vaġa skupina poļ²nala pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas rieġenia ¼lohy?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® voz²tko?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  

¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ?  

8.4.6 Zadanie úlohy ï Zbieranie vzoriek marŠanskej skaly (vyuģitie elektromagnetu) 

Đloha ĂZbieranie vzoriek marŠanskej skalyñ je zameran§ na rozvoj algoritmick®ho myslenia 

a praktick® vyuģitie robotick®ho voz²tka pri manipul§cii s objektmi pomocou elektromagnetu. 

Ģiaci rieġia simulovan¼ situ§ciu z oblasti vesm²rneho vĨskumu, priļom robotick® voz²tko pln² 

úlohu zberného zariadenia. 

CieŎom úlohy je: 

¶ pochopiŠ princ²p fungovania elektromagnetu a jeho vyuģitie v robotike,  

¶ prepojiŠ pohyb robota s manipul§ciou s objektmi,  

¶ rozv²jaŠ schopnosŠ pl§novania a tvorby algoritmu,  

¶ podporiŠ t²mov¼ spolupr§cu a rieġenie probl®mov. 

 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0. Pri konġtrukcii postupuj 

presne podŎa uveden®ho n§vodu a dbaj na spr§vne zapojenie k§blov. 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0
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Obrázok 59: Robotické vozítko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Pripoj elektromagnet podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

 https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0-eye-electromagnet. 

 

 

Obrázok 60: Robotické vozítko s elektromagnetom 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Zostav hern® pole podŎa obr§zka s umiestnenĨm ļervenĨm diskom (vzorkou). 

 

Obrázok 61: Hern® pole s ļervenĨm diskom 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0-eye-electromagnet
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¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj robotick® voz²tko k poļ²taļu.  

¶ Vyber z§loģku ĂK·dñ. 

 

Obrázok 62: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Vysk¼ġaj programovanie pohybu robotick®ho voz²tka: jazdu vpred a vzad, odboļovanie 

vpravo a vŎavo, zmenu rĨchlosti jazdy a ot§ļania a ovl§danie elektromagnetu.  

¶ Vytvor program tak, aby robotick® voz²tko doġlo k vzorke marŠanskej horniny (ļervenĨ 

disk), pomocou elektromagnetu ju zachytilo a dopravilo na Ăz§kladŔu Marsñ 

(východiskový bod).  

¶ Otestuj svoj model.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach. 

DidaktickĨ cieŎ: 

¶ Ģiak si precviļuje programovanie robotick®ho voz²tka pri pohybe na hernom poli 

s umiestnenĨm ļervenĨm diskom (vzorkou), priļom vyuģ²va elektromagnet na jeho 

zachytenie a presun. 

 

Obrázok 63: K·d rieġenia ¼lohy s vyuģit²m elektromagnetu 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho voz²tka a vyhodnocuje jeho spr§vanie. 

Đlohu je moģn® gradovaŠ napr²klad umiestnen²m viacerĨch diskov na hernom poli. VzhŎadom 

na variabilitu usporiadania hern®ho poŎa nie je uveden® jednotn® rieġenie ¼lohy. 

 

https://codego.vex.com/
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Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ Umiestnite vzorku na r¹zne miesta. Podarilo sa v§m ju premiestniŠ na z§kladŔu?  

¶ Ak® zmeny ste vykonali vo svojom projekte? Ļo zostalo rovnak® a preļo?  

¶ Umiestnite viac diskov na hern® pole a pok¼ste sa ich prepraviŠ na z§kladŔu.  

¶ Preļo je potrebn® spr§vne nastaviŠ elektromagnet (zapnutĨ/vypnutĨ)?  

¶ Robotick® voz²tko m¹ģe byŠ vybaven® aj optickĨm senzorom. Je moģn® kombinovaŠ 

jeho vyuģitie s elektromagnetom pri pr§ci s diskami?  

¶ Spr§valo sa robotick® voz²tko inak, ako ste oļak§vali?  

¶ Ak® s¼ dve z§kladn® funkcie optick®ho senzora? Ako ste ich vyuģili?  

¶ Ako si vaġa skupina poļ²nala pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas rieġenia ¼lohy?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® voz²tko?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  

¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ? 

8.4.7 Zadanie úlohy ï Triedne vzoriek marŠanskej skaly (vyuģitie elektromagnetu 

a optického senzora) 

Đloha ĂTriedenie vzoriek marŠanskej skalyñ nadvªzuje na predch§dzaj¼ce aktivity zameran® 

na manipul§ciu s objektmi a rozġiruje ich o vyuģitie senzorov na rozhodovanie. Ģiaci sa uļia 

kombinovaŠ riadenie pohybu robotick®ho voz²tka, manipul§ciu pomocou elektromagnetu 

a vyhodnocovanie inform§ci² z optick®ho senzora pri trieden² objektov podŎa zadan®ho krit®ria. 

CieŎom ¼lohy je: 

¶ rozv²jaŠ algoritmick® a logick® myslenie prostredn²ctvom rieġenia komplexnej ¼lohy,  

¶ pochopiŠ princ²p podmienen®ho riadenia (if ï else) na základe senzorických vstupov,  

¶ aplikovaŠ kombin§ciu pohybu robotick®ho voz²tka a manipul§cie s objektmi,  

¶ rozv²jaŠ schopnosŠ pl§novania a optimaliz§cie algoritmu,  

¶ prehŌbiŠ porozumenie prepojenia medzi senzorom, rozhodovan²m a akciou robota. 

 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0. Pri konġtrukcii postupuj 

presne podŎa uveden®ho n§vodu a dbaj na spr§vne zapojenie k§blov. 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0
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Obrázok 64: Robotické vozítko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Pripoj elektromagnet a optickĨ senzor podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

 https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0-eye-electromagnet. 

 

Obrázok 65: Robotické vozítko s elektromagnetom a optickým senzorom 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Zostav hern® pole podŎa obr§zka s umiestnenĨm modrĨm diskom (vzorkou) a vyznaļ 

stanoviġtia (z§kladne) na umiestnenie modrej, ļervenej a zelenej vzorky horniny. 

 

Obrázok 66: Herné pole s modrým diskom  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0-eye-electromagnet
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¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj robotick® voz²tko k poļ²taļu.  

¶ Vyber z§loģku ĂK·dñ. 

 

Obrázok 67: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Vysk¼ġaj programovanie pohybu robotick®ho voz²tka: jazdu vpred a vzad, odboļovanie 

vpravo a vŎavo, zmenu rĨchlosti jazdy a ot§ļania a ovl§danie elektromagnetu 

a optického senzora.  

¶ Vytvor program tak, aby robotick® voz²tko doġlo k vzorke marŠanskej horniny (modrĨ 

disk), pomocou elektromagnetu ju zachytilo a dopravilo na Ăz§kladŔu Marsñ do skladu 

modrých hornín.  

¶ Otestuj svoj model.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach 

DidaktickĨ cieŎ: 

¶ Ģiak si precviļuje programovanie robotick®ho voz²tka pri pohybe na hernom poli 

s umiestnenĨm modrĨm diskom (vzorkou), priļom vyuģ²va elektromagnet na jeho 

zachytenie a optický senzor na jeho detekciu. 

https://codego.vex.com/
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Obrázok 68: K·d rieġenia ¼lohy s vyuģit²m elektromagnetu  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho voz²tka a vyhodnocuje jeho spr§vanie.  

¶ Đlohu je moģn® gradovaŠ umiestnen²m viacerĨch diskov na hernom poli. Đlohou ģiakov 

je naprogramovaŠ robotick® voz²tko tak, aby doġlo k vzorke marŠanskej horniny 

a pomocou elektromagnetu ju dopravilo na Ăz§kladŔu Marsñ do skladu podŎa farby 

vzorky (disku).  

¶ VzhŎadom na variabilitu usporiadania hern®ho poŎa nie je uveden® jednotn® rieġenie 

úlohy. 

Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ Ļo ste potrebovali zistiŠ, aby ste mohli efekt²vne zbieraŠ a triediŠ horniny?  

¶ Ak® strat®gie vaġa skupina vyuģila pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ktor® programovacie bloky sl¼ģia na ovl§danie optick®ho senzora vo vaġom projekte?  

¶ Preļo je vĨhodn® riadiŠ robotick® voz²tko pomocou optick®ho senzora?  

¶ Ako si vaġa skupina poļ²nala pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  
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¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas rieġenia ¼lohy?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® voz²tko?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  

¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ? 

8.4.8 Zadanie úlohy ï Upratovanie oceánu 

Đloha ĂUpratovanie oce§nuñ nadvªzuje na predch§dzaj¼ce aktivity zameran® na manipul§ciu 

s objektmi a rozv²ja schopnosŠ ģiakov rieġiŠ komplexnejġie probl®mov® ¼lohy s vyuģit²m 

robotick®ho voz²tka. Ģiaci sa uļia kombinovaŠ riadenie pohybu, pr§cu so senzormi 

a manipul§ciu s objektmi pri rieġen² ¼lohy zameranej na zber a triedenie Ăodpaduñ 

v modelovom prostredí. 

CieŎom ¼lohy je: 

¶ rozv²jaŠ algoritmick® a logick® myslenie prostredn²ctvom rieġenia komplexnej ¼lohy,  

¶ aplikovaŠ podmienen® riadenie na z§klade senzorickĨch vstupov,  

¶ vyuģ²vaŠ elektromagnet na manipul§ciu s objektmi,  

¶ zdokonaliŠ pl§novanie a optimaliz§ciu pohybu robotick®ho voz²tka,  

¶ podporovaŠ environment§lne povedomie prostredn²ctvom tematicky orientovanej 

úlohy. 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0. Pri konġtrukcii postupuj 

presne podŎa uveden®ho n§vodu a dbaj na spr§vne zapojenie k§blov. 

 

 

Obrázok 69: Robotické vozítko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Ku zostaven®mu robotick®mu voz²tku skonġtruuj pluh podŎa n§vodu. 

 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0
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Obrázok 70: Konġtrukcia pluhu  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

 

Obrázok 71: Pripojenie pluhu  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

 

Obrázok 72: Robot s pluhom  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Priprav hern® pole podŎa obr§zka s rozmiestnenĨmi Ăodpadkamiñ (napr. kolieska, 

gumy) a vyznaļ stanoviġtia ï ġtart (zelen§ farba) a skl§dku (ļerven§ farba). 
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Obrázok 73: Hern® pole s rozmiestnenĨmi Ăodpadkamiñ  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj robotick® voz²tko k poļ²taļu.  

¶ Vyber z§loģku ĂK·dñ. 

 

Obrázok 74: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Vysk¼ġaj programovanie pohybu robotick®ho voz²tka: jazdu vpred a vzad, odboļovanie 

vpravo a vŎavo a zmenu rĨchlosti jazdy a ot§ļania.  

¶ Vytvor program tak, aby robotick® voz²tko preġlo celĨm hernĨm poŎom (modelom 

oce§nu) a presunulo vġetky Ăodpadkyñ na skl§dku.  

¶ Otestuj svoj model.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach. 

DidaktickĨ cieŎ: 

¶ Ģiak si precviļuje programovanie robotick®ho voz²tka pri pohybe na hernom poli 

s umiestnenĨmi Ăodpadkamiñ a ich premiestŔovan² na skl§dku. 

https://codego.vex.com/
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Obrázok 75: Moģn® rieġenie ¼lohy ï upratovanie oceánu  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho voz²tka a vyhodnocuje jeho spr§vanie. 

Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ Ļo ste potrebovali zistiŠ, aby ste mohli efekt²vne zbieraŠ odpadky?  

¶ Pohybovalo sa vaġe robotick® voz²tko tak, ako ste zamĨġŎali?  

¶ Ak® zmeny ste vykonali vo svojom projekte a preļo?  

¶ Ak® strat®gie vaġa skupina vyuģila pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ako si vaġa skupina poļ²nala pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas rieġenia ¼lohy?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® voz²tko?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  

¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ? 
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8.4.9 Zadanie úlohy ï Detekcia a odstraŔovanie prek§ģok z prist§vacej plochy 

na Marse (optický senzor, LED nárazník) 

Đloha ĂDetekcia a odstraŔovanie prek§ģok z prist§vacej plochy na Marseñ nadvªzuje 

na predch§dzaj¼ce aktivity zameran® na vyuģitie senzorov a rozġiruje ich o kombin§ciu 

viacerĨch vstupov pri riaden² robota. Ģiaci sa uļia vyuģ²vaŠ optickĨ senzor na detekciu objektov 

a LED n§razn²k na reakciu pri kontakte, ļ²m rozv²jaj¼ schopnosŠ vytv§raŠ reaktívne algoritmy 

pre autonómne správanie robotického vozítka. 

CieŎom ¼lohy je: 

¶ rozv²jaŠ algoritmick® a logick® myslenie prostredn²ctvom rieġenia probl®movej ¼lohy,  

¶ pochopiŠ princ²p reakt²vneho riadenia na z§klade senzorickĨch vstupov,  

¶ aplikovaŠ vyuģitie optick®ho senzora a LED n§razn²ka v jednom algoritme,  

¶ zdokonaliŠ schopnosŠ pl§novania a optimaliz§cie pohybu robotick®ho voz²tka,  

¶ rozv²jaŠ schopnosŠ reagovaŠ na zmeny v prostred² v re§lnom ļase. 

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0. Pri konġtrukcii postupuj 

presne podŎa uveden®ho n§vodu a dbaj na spr§vne zapojenie k§blov. 

 

Obrázok 76: Robotické vozítko  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Pripoj optickĨ senzor a LED n§razn²k podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0-eye-forward. 

https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0
https://instructions.online/?id=4063-vex-go-code-base-2.0-eye-forward
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Obrázok 77: Robotick® voz²tko s elektromagnetom a optickĨm senzorom (predn§ ļasŠ)  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Zostav hern® pole podŎa obr§zka s rozmiestnenĨmi Ăprek§ģkamiñ (napr. guŎ¹ļky 

z papiera ï biele predmety) a vyznaļ kr²ģikom stanoviġte (ġtart) robotick®ho voz²tka. 

 

Obrázok 78: Hern® pole s rozmiestnenĨmi "prek§ģkami"  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj robotick® voz²tko k poļ²taļu.  

¶ Vyber z§loģku ĂK·dñ. 

 

Obrázok 79: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Vysk¼ġaj programovanie pohybu robotick®ho voz²tka: jazdu vpred a vzad, odboļovanie 

vpravo a vŎavo, zmenu rĨchlosti jazdy a ot§ļania a ovl§danie LED n§razn²ka 

a optického senzora.  

¶ Vytvor program tak, aby robotické vozítko pomocou optického senzora detekovalo 

prek§ģky a n§sledne preġlo celĨm hernĨm poŎom (modelom povrchu Marsu) 

a odstr§nilo prek§ģky z prist§vacej plochy.  

https://codego.vex.com/
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¶ Otestuj svoj model.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach. 

Didaktická poznámka: 

¶ Pouģ²vajte svetl® alebo biele predmety, ktor® bud¼ predstavovaŠ Ăprek§ģkyñ 

na prist§vacej ploche, aby ich optickĨ senzor dok§zal spoŎahlivo detegovaŠ.  

¶ Dbajte na spr§vne umiestnenie optick®ho senzora na prednej ļasti robotick®ho voz²tka 

tak, aby smeroval k prek§ģkam.  

¶ Ģiaci m¹ģu prek§ģku odstr§niŠ po tom, ako k nej robotick® voz²tko d¹jde a zastav² sa. 

 

Obrázok 80: Detekcia bieleho predmetu  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

DidaktickĨ cieŎ: 

¶ Precviļovanie programovania robotick®ho voz²tka pri pohybe na hernom poli 

s vyuģit²m optick®ho senzora na detekciu prek§ģok. 

 

Obrázok 81: K·d rieġenia ¼lohy detekcie bieleho predmetu  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho voz²tka a vyhodnocuje jeho spr§vanie.  

¶ Đlohu je moģn® gradovaŠ vyuģit²m LED n§razn²ka. Ģiaci vytvoria program, v ktorom 

optickĨ senzor detekuje prek§ģku, LED n§razn²k sa rozsvieti na ļerveno na 3 sekundy, 

n§sledne zhasne a robotick® voz²tko pokraļuje v pohybe a postupne vyļist² cel¼ 

pristávaciu plochu. 
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Obrázok 82: Umiestnenie LED nárazníka  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

 

Obrázok 83: K·d rieġenia ¼lohy detekcie bieleho predmetu ï gradácia 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Hern® pole je moģn® pripraviŠ r¹znymi sp¹sobmi podŎa podmienok a kreativity uļiteŎa 

alebo ģiakov. 

  

Obrázok 84: Uk§ģky moģnĨch pripravenĨch hernĨch pol² 

(zdroj: vlastné spracovanie) 
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Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ Ļo m¹ģe optickĨ senzor detegovaŠ v prostred² triedy?  

¶ Ako by sa zmenilo rieġenie ¼lohy, ak by sa na prist§vacej ploche nach§dzalo viac 

prek§ģok? Ļo by bolo potrebn® upraviŠ alebo doplniŠ v programe?  

¶ Ak® strat®gie vaġa skupina vyuģila pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Pohybovalo sa robotick® voz²tko tak, ako ste zamĨġŎali?  

¶ Ako si vaġa skupina poļ²nala pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas rieġenia ¼lohy?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® voz²tko?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  

¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ? 

8.4.10 Zadanie úlohy ï Robotické rameno ï triedenie a presun diskov (optický senzor, 

elektromagnet) 

Đloha ĂRobotick® rameno ï triedenie a presun diskovñ nadvªzuje na predch§dzaj¼ce aktivity 

zameran® na manipul§ciu s objektmi a rozġiruje ich o presnejġie riadenie pohybu 

a rozhodovanie na z§klade senzorickĨch vstupov. Ģiaci sa uļia vyuģ²vaŠ optickĨ senzor 

na detekciu vlastnost² objektov a elektromagnet na ich uchopenie a presun, ļ²m simuluj¼ princ²p 

robotického ramena v priemyselnom prostredí. 

CieŎom ¼lohy je: 

¶ rozv²jaŠ algoritmick® a logick® myslenie prostredn²ctvom rieġenia komplexnej ¼lohy,  

¶ pochopiŠ princ²p podmienen®ho riadenia na z§klade senzorickĨch vstupov,  

¶ aplikovaŠ vyuģitie optick®ho senzora a elektromagnetu pri manipul§cii s objektmi,  

¶ zdokonaliŠ presnosŠ pohybu robotick®ho voz²tka pri pr§ci s objektmi,  

¶ rozv²jaŠ schopnosŠ triedenia objektov podŎa zvolen®ho krit®ria (napr. farby).  

Zadanie úlohy: 

¶ Zostav robotick® voz²tko podŎa n§vodu dostupn®ho na: 

https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/robot_arm/Code_Robot_Arm_2Axis

_Rev9.pdf. Pri konġtrukcii postupuj presne podŎa uveden®ho n§vodu a dbaj na spr§vne 

zapojenie káblov. 
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Obrázok 85: Robotické rameno  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Otvor programovacie prostredie VEXcode GO (https://codego.vex.com/).  

¶ Pripoj robotick® rameno k poļ²taļu.  

¶ Vyber z§loģku ĂK·dñ. 

 

Obrázok 86: Pouģ²vateŎsk® rozhranie prostredia VEXcode GO 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

¶ Vysk¼ġaj programovanie robotick®ho ramena: ot§ļanie vpravo a vŎavo, zmenu rĨchlosti 

ot§ļania a ovl§danie optick®ho senzora a elektromagnetu.  

¶ Vytvor program tak, aby optický senzor detegoval farbu disku a robotické rameno ho 

premiestnilo na konkr®tne miesto podŎa farby (zelen§ ï vŎavo, modr§ ï vpravo, ļerven§ 

ï vzad). 

https://codego.vex.com/
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Obrázok 87: Robotické rameno s diskami 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

¶ Otestuj svoj model.  

¶ Prezentuj svoju pr§cu pred ostatnĨmi ģiakmi.  

¶ Diskutuj o r¹znych rieġeniach. 

DidaktickĨ cieŎ: 

¶ Ģiak si precviļuje programovanie robotick®ho ramena pri ot§ļan² s vyuģit²m optick®ho 

senzora a elektromagnetu na premiestŔovanie diskov r¹znych farieb na konkr®tne 

miesta podŎa farby.  

¶ Đlohu je potrebn® gradovaŠ. Najsk¹r ģiaci naprogramuj¼ detekciu objektu, n§sledne 

detekciu jednej farby (napr. zelenej), potom dvoch farieb (zelená a modrá) a v závere 

detekciu vġetkĨch troch farieb (zelen§, modr§, ļerven§). 
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Obrázok 88: K·d rieġenia ¼lohy detekcie objektu  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

 

 

Obrázok 89: K·d rieġenia ¼lohy detekcie zelen®ho objektu a jeho premiestnenia  

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

VzhŎadom na rozsah programu je rieġenie rozdelen® na ġtyri ļasti, ktor® je potrebn® n§sledne 

prepojiŠ do jedn®ho celku.
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ï  

Obrázok 90: K·d rieġenia ¼lohy detekcie objektov a ich premiestnenie  

(zdroj: vlastné spracovanie) 
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¶ Ģiak pozoruje pohyb robotick®ho ramena a vyhodnocuje jeho spr§vanie. 

Reflex²vne ot§zky pre ģiakov: 

¶ Ļo m¹ģe optickĨ senzor detegovaŠ v prostred² triedy?  

¶ Ako by ste upravili program, aby vġetky tri farby diskov skonļili na rovnakom mieste?  

¶ Dok§ģete vlastnĨmi slovami vysvetliŠ, ak® podmienky a podmienen® pr²kazy robotick® 

rameno vyuģ²va pri trieden² diskov?  

¶ Ak® Ņalġie predmety by mohlo robotick® rameno triediŠ?  

¶ Ak® zmeny ste vykonali vo svojom projekte a preļo?  

¶ Ak® strat®gie vaġa skupina vyuģila pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ako si vaġa skupina poļ²nala pri rieġen² ¼lohy?  

¶ Ļo bolo pri tvorbe v§ġho programu n§roļn® a ļo povaģujete za ¼speġn®?  

¶ Ļo by ste urobili inak a ļo by ste ponechali rovnak®?  

¶ Preļo si mysl²te, ģe ste boli pri rieġen² ¼lohy ¼speġn²?  

¶ Ļo fungovalo vo vaġej skupine najlepġie?  

¶ Ako vaġa skupina zvl§dala vĨzvy poļas rieġenia ¼lohy?  

¶ Ak® Ņalġie aktivity by ste mohli realizovaŠ, ak uģ viete riadiŠ robotick® zariadenie?  

¶ Ako prebiehalo rozdelenie ¼loh vo vaġej skupine?  

¶ Na ļom by ste chceli vo svojej skupine do bud¼cna zapracovaŠ alebo ļo by ste zmenili?  

¶ Ak¼ strat®giu vaġa skupina pouģila, ktor§ sa osvedļila a ktor¼ by ste chceli opªtovne 

vyuģiŠ? 

 

Zhrnutie kapitoly  

Robotick§ stavebnica VEX GO predstavuje modernĨ, bezpeļnĨ a mimoriadne intuit²vny 

n§stroj urļenĨ na vĨuļbu robotiky, mechaniky a informatick®ho myslenia v prostred² 

z§kladnej ġkoly. VŅaka farebnĨm magnetickĨm dielom, jednoduchĨm elektronickĨm 

komponentom, prehŎadn®mu programovaciemu prostrediu a kr§tkej dobe potrebnej 

na zostavenie modelu ide o vhodnĨ syst®m na prv® zozn§menie ģiakov s robotikou, vr§tane 

zaļiatoļn²kov. UmoģŔuje ģiakom rĨchlo pochopiŠ princ²p fungovania robota, jeho konġtrukciu 

a moģnosti riadenia jeho správania prostredníctvom jednoduchých algoritmov. 

Stavba robotov zo stavebnice VEX GO je rĨchla, bezpeļn§ a nevyģaduje fyzick¼ silu. 

Magnetick® konektory umoģŔuj¼ jednoduch® sp§janie aj opakovan® ¼pravy modelu, ļo ģiakom 

poskytuje priestor na experimentovanie s r¹znymi konġtrukļnĨmi rieġeniami. TĨm 

sa podporuje porozumenie základným mechanickým princípom, ako sú stabilita, prevody, 

trenie ļi spr§vne umiestnenie senzorov. UļiteŎ m¹ģe pracovaŠ v kr§tkych stavebnĨch cykloch, 

poļas ktorĨch ģiaci porovn§vaj¼ svoje konġtrukcie, testuj¼ ich funkļnosŠ a analyzujú, ako 

technick® zmeny ovplyvŔuj¼ spr§vanie robota. 

Programovanie prebieha vo vizu§lnom prostred² VEXcode GO, ktor® vyuģ²va farebn® bloky 

reprezentuj¼ce jednotliv® pr²kazy. KaģdĨ blok predstavuje konkr®tnu akciu robota, 

ļo umoģŔuje ģiakom okamģite vn²maŠ vzŠah medzi programom a vĨslednĨm spr§van²m robota. 

Tento spôsob programovania podporuje porozumenie základným princípom algoritmizácie, 

ako sú sekvencie, opakovanie, podmienky a reakcie na udalosti. Významnú úlohu zohráva 
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aj okamģit§ spªtn§ vªzba, ktor§ umoģŔuje ģiakom program okamģite testovaŠ a upravovaŠ, ļ²m 

sa prirodzene rozv²ja schopnosŠ identifikovaŠ a opravovaŠ chyby. 

Stavebnica VEX GO je vybavená viacerými senzormi, ako sú optický senzor, elektromagnet 

a LED n§razn²k, ktor® umoģŔuj¼ robotovi reagovaŠ na podnety z prostredia. Robot tak dok§ģe 

napr²klad detegovaŠ farby, reagovaŠ na prek§ģky alebo manipulovaŠ s objektmi. Zapojen²m 

senzorov do programovania sa ģiaci uļia pracovaŠ s podmienkami, vyhodnocovaŠ vstupy 

a vytv§raŠ komplexnejġie algoritmy, ļo podporuje rozvoj informatick®ho aj technick®ho 

myslenia. 

Pr§ca so stavebnicou je organizaļne flexibiln§ a vhodn§ pre skupinov¼ vĨuļbu. Ģiaci m¹ģu 

pracovaŠ v menġ²ch skupin§ch (napr. staviteŎ, program§tor, tester), priļom si jednotliv® roly 

striedajú. Tento prístup podporuje rozvoj spolupráce, komunikácie a rovnomerného zapojenia 

vġetkĨch ļlenov skupiny. UļiteŎ v tomto procese vystupuje najmª ako facilit§tor uļenia, ktorĨ 

usmerŔuje ģiakov prostredn²ctvom ot§zok, podporuje ich samostatnosŠ a vedie ich k reflexii 

vlastnĨch rieġen². 

DidaktickĨ pr²nos stavebnice VEX GO je ġirokĨ. Ģiaci si osvojuj¼ z§klady informatiky 

a robotiky, rozv²jaj¼ schopnosŠ rieġiŠ probl®my, kriticky myslieŠ, spolupracovaŠ a tvorivo 

pristupovaŠ k rieġeniu ¼loh. Robotika p¹sob² motivaļne, keŅģe ģiaci vidia okamģit® vĨsledky 

svojej pr§ce a maj¼ moģnosŠ experimentovaŠ a overovaŠ vlastn® rieġenia. 

Celkovo moģno stavebnicu VEX GO hodnotiŠ ako efekt²vny n§stroj pre rozvoj kŎ¼ļovĨch 

kompetenci² v modernom vzdel§van². Ide o bezpeļnĨ, flexibilnĨ a didakticky hodnotnĨ syst®m, 

ktorĨ umoģŔuje realizovaŠ kr§tkodob® aj projektovo orientovan® aktivity. Ģiaci sa 

prostredn²ctvom neho uļia uvaģovaŠ ako konġtrukt®ri, program§tori a b§datelia, a to sp¹sobom, 

ktorý je názorný, intuitívny a motivujúci. 

 

 

Kontrolné a diskusné otázky ku kapitole 

1. Aké pedagogické a technické charakteristiky robia stavebnicu VEX GO vhodnou 

na rozvoj informatick®ho myslenia ģiakov z§kladnej ġkoly vr§tane zaļiatoļn²kov 

v oblasti robotiky a programovania?  

2. AkĨm sp¹sobom konġtrukļn® prvky VEX GO podporuj¼ porozumenie z§kladnĨm 

mechanickým princípom (stabilita, prevody, trenie)?  

3. Akú úlohu zohráva vizuálne programovacie prostredie VEXcode GO v procese 

osvojovania algoritmizácie u detí?  

4. Vysvetlite vzŠah medzi konġtrukļnĨm rieġen²m robota a jeho programovĨm spr§van²m.  

5. Akú funkciu plnia senzory (optický, elektromagnet a LED nárazník) v kontexte 

autonómneho správania robota?  

6. Ako ovplyvŔuje okamģit§ spªtn§ vªzba (rĨchle testovanie programu) proces uļenia 

ģiakov?  

7. Ak® vzdel§vacie vĨstupy moģno oļak§vaŠ pri skupinovej organiz§cii pr§ce ģiakov 

(staviteŎ ï programátor ï tester)?  

8. AkĨ vĨznam m§ striedanie rol² v skupine pre rozvoj kŎ¼ļovĨch kompetenci²?  

9. Preļo moģno pr§cu s robotickou stavebnicou povaģovaŠ za efekt²vny n§stroj rozvoja 

zruļnost² 21. storoļia?  
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10. Aké sú didaktické výhody magnetických konektorov v porovnaní s inými typmi 

stavebnicových spojov?  

11. AkĨm sp¹sobom prispieva pr§ca s robotom k pochopeniu princ²pu Ăchyba ako s¼ļasŠ 

uļeniañ?  

12. Ako m¹ģu r¹zne typy ¼loh (sekvenļn®, senzorick®, projektov®) diferencovaŠ vĨuļbu 

podŎa ¼rovne ģiakov?  

13. Ak® parametre robotickej stavebnice zabezpeļuj¼ jej bezpeļn® vyuģitie v prostred² 

z§kladnej ġkoly?  

14. Ako prep§ja pr§ce s VEX GO oblasti robotiky, techniky a informatiky podŎa Ġt§tnych 

vzdelávacích programov (Rámcových vzdelávacích programov)? 

15. Ako programovacie bloky vo VEXcode GO podporuj¼ kognit²vny rozvoj ģiakov 

na úrovni porozumenia, aplikácie a analýzy?  

16. Ako by sa zmenilo správanie robota, ak by boli jeho senzory umiestnené na inom 

mieste konġtrukcie? Vysvetlite na konkr®tnych pr²kladoch.  

17. Do akej miery m¹ģu ģiaci vyuģiŠ senzory na konġtrukciu Ăauton·mnehoñ robota a ak® 

sú limity tohto prístupu v rámci VEX GO?  

18. Ako sa princ²py konġtruktivistick®ho uļenia premietaj¼ do pr§ce s robotickou 

stavebnicou VEX GO?  

19. Ako pr§ca v t²me pri rieġen² technick®ho probl®mu prispieva k rozvoju soci§lnych 

kompetenci² ģiakov?  

20. Ako by ste obh§jili vĨznam robotiky vo vĨuļbe pred pedag·gmi, ktor² preferuj¼ 

tradiļn® met·dy?  

21. Ktor® etapy procesu rieġenia probl®mov s¼ pri pr§ci s robotom VEX GO najvĨraznejġie 

a preļo?  

22. Ako moģno prostredn²ctvom robotiky podporovaŠ inkluz²vne vzdel§vanie a zapojenie 

ģiakov so ġpeci§lnymi vĨchovno-vzdelávacími potrebami?  

23. Do akej miery moģno pr§cu s VEX GO povaģovaŠ za s¼ļasŠ polytechnickej vĨchovy 

a aké sú silné a slabé stránky tohto prístupu?  

24. Ako by bolo moģn® robotick¼ stavebnicu VEX GO rozġ²riŠ s cieŎom posilniŠ 

b§dateŎsky orientovan® uļenie?  

25. Ktor® vĨuļbov® situ§cie ved¼ k porozumeniu vz§jomnĨm s¼vislostiam medzi 

konġtrukciou robota a jeho programovĨm spr§van²m? 

26. Ako m¹ģe pr§ca s robotom ovplyvniŠ sebapoŔatie ģiaka v oblasti technickĨch 

a informatickĨch zruļnost²?  

27. Ak® vĨzvy m¹ģe uļiteŎ oļak§vaŠ pri zav§dzan² robotiky do vĨuļby a ak® strat®gie ich 

pom§haj¼ prekonaŠ?  

28. AkĨm sp¹sobom podporuje robotick§ vĨuļba transfer poznatkov medzi r¹znymi 

oblasŠami (matematika, fyzika, informatika)?  

29. Do akej miery m¹ģe pr§ca s jednoduchĨm robotom pripravovaŠ ģiakov na bud¼ce 

technologicky orientované profesie?
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9 Metodické aplikácie programovania vo VEXcode VR 

Táto kapitola prezentuje metodick® uk§ģky vyuļovania programovania virtu§lneho robota 

v prostred² VEXcode VR. PozornosŠ je s¼streden§ na postupn® rozv²janie riadiacich ġtrukt¼r, 

ktoré tvoria základ algoritmického myslenia v robotike. 

V prvej f§ze sa zameriavame na vyuģitie z§kladnej riadiacej ġtrukt¼ry ï cyklu ï ako nástroja 

algoritmickej abstrakcie a optimaliz§cie rieġenia. CieŎom nie je iba technick® osvojenie si 

pr²kazu Ăopakujñ, ale pochopenie princ²pu opakovateŎnosti vzoru a jeho zovġeobecnenia. 

Ġtudenti analyzuj¼ rozdiel medzi explicitnou sekvenciou pr²kazov a iterat²vnym rieġen²m, ļ²m 

sa rozv²ja ich schopnosŠ identifikovaŠ redundanciu a optimalizovaŠ algoritmus. 

V druhej f§ze je pozornosŠ venovan§ vyuģitiu senzorov a implement§cii podmienen®ho 

riadenia. Ġtudenti pracuj¼ s modelom vstup ï spracovanie ï výstup a skúmajú, ako sa správanie 

robota men² na z§klade senzorickĨch ¼dajov. T§to ļasŠ predstavuje prechod od lineárneho 

deterministick®ho riadenia k dynamick®mu rozhodovaniu, ļo vĨrazne zvyġuje kognit²vnu 

n§roļnosŠ ¼loh. 

Metodick® uk§ģky z§roveŔ reflektuj¼ ġpecifik§ vĨuļby virtu§lneho robota, ktorĨ umoģŔuje 

bezpeļn® experimentovanie, okamģit¼ spªtn¼ vªzbu a opakovan® testovanie rieġen² 

bez materiálnych obmedzení. Takéto prostredie podporuje proces ladenia (debugging), rozvoj 

metakogn²cie a systematick¼ reflexiu vlastn®ho postupu rieġenia. 

CieŎom tejto kapitoly je preto nielen demonġtrovaŠ konkr®tne programovacie postupy, ale 

predovġetkĨm uk§zaŠ, ako moģno robotick® ¼lohy didakticky ġtrukt¼rovaŠ tak, aby 

systematicky rozv²jali algoritmick®, analytick® a reflex²vne myslenie bud¼cich uļiteŎov 

informatiky. 

9.1 Praktick® vyuģitie vo vyuļovacom procese 

Metodické listy prezentované v tejto kapitole sú koncipované ako systematická progresia 

od jednoduchĨch algoritmickĨch ġtrukt¼r k komplexnejġ²m aplikaļnĨm a projektovĨm ¼loh§m. 

Ich usporiadanie reġpektuje princ²p postupnosti a narastaj¼cej kognit²vnej n§roļnosti, priļom 

jednotlivé aktivity na seba logicky nadväzujú. Tento princíp je v súlade s koncepciou 

postupn®ho budovania poznania prostredn²ctvom podpory (scaffolding), ktor§ umoģŔuje 

ģiakom prech§dzaŠ od riaden®ho rieġenia k samostatnej tvorbe (Wood, Bruner, & Ross, 1976). 

V prvej f§ze sa vĨuļba zameriava na sekvenļn® riadenie a vyuģitie riadiacej ġtrukt¼ry cyklu 

pri kreslen² geometrickĨch ¼tvarov. CieŎom je pochopenie princ²pu opakovateŎnosti vzoru 

a jeho algoritmickej reprezent§cie. Ġtudenti sa uļia identifikovaŠ redundanciu v sekvenļnom 

z§pise a transformovaŠ opakuj¼ce sa ļasti do iterat²vneho rieġenia, ļ²m sa rozv²jaj¼ z§kladn® 

prvky informatického myslenia ï dekompozícia, rozpoznávanie vzorov a abstrakcia (Wing, 

2006). 

V druhej f§ze sa pozornosŠ pres¼va na podmienen® riadenie a pr§cu so senzormi. Ġtudenti 

pracujú s modelom vstup ï spracovanie ï vĨstup a analyzuj¼, ako senzorick® ¼daje ovplyvŔuj¼ 

správanie robota. Dochádza tak k prechodu od lineárneho deterministického riadenia 

k dynamickému rozhodovaniu. Tento typ úloh je v súlade s princípmi problémovo 

orientovan®ho vyuļovania, ktor® zd¹razŔuje rieġenie autentickĨch situ§ci² a reflexiu vlastn®ho 

postupu (Hmelo-Silver, 2004). 
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Z§vereļn® ¼lohy predstavuj¼ komplexnejġie projektov® aktivity, ktor® integruj¼ viacero 

riadiacich ġtrukt¼r a vyģaduj¼ pl§novanie, optimaliz§ciu a reflexiu algoritmu. Ġtudenti 

rozkladaj¼ komplexnĨ obrazec alebo zadanie na menġie ļasti, analyzuj¼ jeho ġtruktúru 

a navrhuj¼ systematick® rieġenie. Takto koncipovan® aktivity smeruj¼ k vyġġ²m ¼rovniam 

kognitívnych procesov ï analýze, hodnoteniu a tvorbe ï v zmysle revidovanej Bloomovej 

taxonómie (Anderson & Krathwohl, 2001). 

KaģdĨ metodickĨ list obsahuje: 

¶ formuláciu zadania, 

¶ odborné a didaktické ciele, 

¶ oļak§van® vĨstupy, 

¶ odpor¼ļania pre diferenci§ciu ¼loh, 

¶ identifikáciu typických chýb a miskoncepcií, 

¶ priestor pre reflexiu rieġenia. 

Organiz§cia vyuļovania m¹ģe kombinovaŠ individu§lnu aj skupinov¼ pr§cu. Individu§lna 

pr§ca podporuje samostatnosŠ a osobn® tempo uļenia, zatiaŎ ļo skupinov§ pr§ca umoģŔuje 

diskusiu algoritmickĨch postupov, argument§ciu rieġen² a rozvoj komunikaļnĨch kompetencií. 

Tvorba programov®ho rieġenia ako konkr®tneho artefaktu z§roveŔ reflektuje 

konġtrukcionistick® vĨchodisko, podŎa ktor®ho sa uļenie prehlbuje prostredn²ctvom tvorby 

zmysluplných produktov (Papert, 1980). 

Metodické listy sú navrhnuté tak, aby podporovali proces ladenia (debugging), systematické 

testovanie rieġen² a metakognit²vnu reflexiu. Ġtudenti s¼ veden² k tomu, aby nielen vytvorili 

funkļnĨ algoritmus, ale aby analyzovali jeho efektivitu, ļitateŎnosŠ a mieru abstrakcie. Takto 

koncipovan§ metodick§ ġtrukt¼ra vytv§ra r§mec pre systematickĨ rozvoj algoritmick®ho, 

analytick®ho a reflex²vneho myslenia bud¼cich uļiteŎov informatiky. 

9.1.1 Úvod do prostredia VEXcode VR  

Đvodn§ f§za metodick®ho listu je zameran§ na systematick® obozn§menie ġtudentov 

s prostredím VEXcode VR ako didakticky redukovaným modelom programovania 

auton·mneho robota. CieŎom tejto f§zy nie je rieġenie algoritmicky n§roļnĨch ¼loh, ale 

vytvorenie ment§lneho modelu prostredia, v ktorom sa bude algoritmick® myslenie Ņalej 

rozv²jaŠ. 

Pedagóg najskôr vysvetlí podstatu prostredia VEXcode VR ï ide o online programovacie 

prostredie umoģŔuj¼ce simulovaŠ riadenie virtu§lneho robota v r¹znych tematickĨch 

Ăplaygroundochñ. Prostredie funguje ako prechodovĨ n§stroj medzi blokovĨm programovan²m 

a fyzickou robotikou, priļom umoģŔuje bezpeļn® experimentovanie bez technickĨch riz²k 

spojených s hardvérom. 

Nasleduje orient§cia v pouģ²vateŎskom rozhran². Pedag·g systematicky predstav²: 

¶ panel kateg·ri² blokov (Pohyb, VzhŎad, Riadenie, Senzory, Oper§tory), 

¶ pracovnú plochu na skladanie programu, 

¶ grafickú plochu simulácie, 

¶ ovládacie prvky na spustenie, zastavenie a resetovanie programu. 

V tejto f§ze je d¹leģit® upozorniŠ na princ²p sekvenļn®ho vykon§vania pr²kazov ï program 

sa realizuje zhora nadol, priļom kaģdĨ blok predstavuje konkr®tnu oper§ciu. Pochopenie tohto 

princ²pu je z§kladnĨm predpokladom pre Ņalġie riadiace ġtrukt¼ry. 
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S¼ļasŠou ¼vodu je aj uk§ģka zmeny jazykov®ho nastavenia prostredia a sp¹sobu ukladania 

projektu. Táto aktivita podporuje rozvoj digitálnych kompetencií a poukazuje na význam 

lokalizácie nástrojov v inkluzívnom vzdelávacom prostredí. 

V praktickej ļasti ġtudenti realizuj¼ jednoduchĨ pohyb robota bez pouģitia pera. Đloha sl¼ģi 

na vytvorenie vzŠahu medzi abstraktnĨm algoritmom a konkr®tnym spr§van²m syst®mu. 

Ġtudent tak pozoruje priamu vªzbu medzi sekvenciou pr²kazov a vĨslednĨm pohybom robota. 

Z didaktick®ho hŎadiska je t§to f§za v s¼lade s konġtrukcionistickĨm pr²stupom (Papert, 1980), 

podŎa ktor®ho sa uļenie realizuje prostredn²ctvom akt²vnej tvorby a testovania rieġen². Z§roveŔ 

rozvíja základné prvky informatického myslenia (Wing, 2006), najmä dekompozíciu úlohy, 

algoritmiz§ciu a testovanie rieġenia. 

Metodicky je vhodn® postupovaŠ podŎa princ²pu scaffolding (Wood, Bruner & Ross, 1976), 

teda poskytovaŠ ġtudentom primeran¼ podporu, ktor§ sa postupne zniģuje s rast¼cou mierou 

samostatnosti. Đvodn§ f§za tak vytv§ra stabilnĨ z§klad pre neskorġie zav§dzanie cyklov, 

vetvenia a optimalizácie algoritmov. 

Didaktické ciele 

¶ Ġtudent vysvetl² ġtrukt¼ru programu v blokovom prostred². 

¶ Identifikuje jednotlivé kategórie príkazov. 

¶ Ch§pe princ²p sekvenļn®ho vykon§vania pr²kazov. 

¶ Ġtudent navrhne sp¹sob, ako viesŠ ģiakov k orient§cii v novom programovacom 

prostredí. 

¶ Dok§ģe oddeliŠ f§zu technickej orient§cie od f§zy rozvoja algoritmick®ho myslenia. 

¶ Reflektuje mieru kognit²vnej z§Šaģe v ¼vodnej f§ze vĨuļby. 

Metakognitívne ciele 

¶ Uvedomuje si rozdiel medzi ovládaním nástroja a pochopením algoritmu. 

¶ Identifikuje typick® chyby zaļiatoļn²kov a navrhuje prevent²vne strat®gie. 

Typické chyby a miskoncepcie 

¶ Zameranie sa na vizuálny efekt namiesto logiky programu. 

¶ ZamieŔanie poradia blokov bez pochopenia sekvenļn®ho vykon§vania. 

¶ N§hodn® sk¼ġanie bez pl§novania postupu. 

¶ Predpoklad, ģe robot Ăautomaticky vieñ, ļo m§ robiŠ bez presne definovan®ho 

algoritmu. 

Didaktická reflexia 

Ak ġtudent nepochop² princ²p sekvenļn®ho vykon§vania programu, Ņalġie riadiace ġtrukt¼ry 

(cyklus, podmienka) budú budované na nestabilnom základe. Úvodná fáza preto predstavuje 

kŎ¼ļovĨ moment pre formovanie algoritmick®ho myslenia a mala by byŠ veden§ systematicky, 

s dôrazom na porozumenie, nie iba manipuláciu s blokmi. 
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9.1.2 Kreslenie pomocou cyklov vo VEXcode VR - bloky a ich význam 

Kreslenie geometrických útvarov v prostredí VEXcode VR predstavuje didakticky efektívny 

spôsob rozvoja algoritmického myslenia prostredníctvom vizuálneho výstupu. Geometrické 

obrazce umoģŔuj¼ ġtudentom pozorovaŠ priamy vzŠah medzi ġtrukt¼rou algoritmu a vĨsledným 

spr§van²m robota, ļ²m sa posilŔuje prepojenie medzi abstraktnĨm z§pisom a konkr®tnou 

realizáciou. 

Z metodick®ho hŎadiska je kŎ¼ļovĨm prvkom tejto f§zy zavedenie riadiacej ġtrukt¼ry cyklus 

ako n§stroja algoritmickej abstrakcie. Ġtudenti najsk¹r rieġia ¼lohu pomocou explicitnej 

sekvencie pr²kazov (napr. ġtyrikr§t zopakovanĨ pohyb a otoļenie pri kreslen² ġtvorca). 

N§sledne analyzuj¼ redundanciu rieġenia a identifikuj¼ opakuj¼ci sa vzor. Tento vzor je potom 

transformovanĨ do cyklickej ġtrukt¼ry. 

Takýto postup podporuje rozpoznávanie vzorov a abstrakciu, ktoré patria medzi základné 

komponenty informatického myslenia (Wing, 2006). Ġtudent sa uļ² generalizovaŠ konkr®tny 

postup a nahradiŠ opakovanie riadiacou ġtrukt¼rou, ļ²m doch§dza k optimaliz§cii algoritmu. 

FunkļnĨ vĨznam z§kladnĨch blokov pri kreslen² 

Pri tvorbe geometrickĨch ¼tvarov sa vyuģ²vaj¼ najmª bloky z kateg·ri² Pohyb, VzhŎad 

a Riadenie. Ich vĨznam je potrebn® interpretovaŠ nie izolovane, ale v kontexte riadiaceho 

systému: 

¶ Pohyb dopredu (drive forward) ï realizuje line§rny posun robota a vytv§ra ¼seļku. 

¶ Otoļenie o uhol (turn right/left) ï men² orient§ciu robota, ļ²m vznikaj¼ vrcholy 

geometrického útvaru. 

¶ Pero dolu/Pero hore (pen down/pen up) ï urļuje, ļi sa pohyb transformuje do vizu§lnej 

trajektórie. 

¶ Nastavenie farby a hrúbky pera ï umoģŔuje diferenci§ciu vĨstupu a podporuje vizu§lnu 

analĨzu rieġenia. 

¶ Cyklus (repeat) ï zabezpeļuje opakovanie definovanej sekvencie pr²kazov. 

Z didaktick®ho hŎadiska je nevyhnutn®, aby ġtudent pochopil, ģe cyklus neznamen§ Ăskr§tenie 

z§pisuñ, ale predstavuje vyġġiu ¼roveŔ abstrakcie ï ide o formalizované vyjadrenie opakujúceho 

sa vzoru. 

Didaktický postup 

Odpor¼ļanĨ metodickĨ postup pozost§va z troch krokov: 

1. Explicitn® rieġenie ï ġtudent vytvor² tvar pomocou sekvenļne opakovanĨch pr²kazov. 

2. Analýza redundancie ï identifikuje opakujúce sa bloky. 

3. Abstrakcia a optimalizácia ï nahradí opakovanie cyklom. 

Tento proces koreġponduje s konġtrukcionistickĨm pr²stupom (Papert, 1980), kde uļenie 

prebieha prostredn²ctvom akt²vnej tvorby a n§slednej reflexie. Z pohŎadu revidovanej 

Bloomovej taxonómie (Anderson & Krathwohl, 2001) dochádza k prechodu od úrovne 

aplikácie (vykonanie príkazov) k analýze (identifikácia vzoru) a tvorbe (návrh 

optimalizovan®ho rieġenia). 
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Rozvoj geometrického a algoritmického myslenia 

Kreslenie pravidelnĨch mnohouholn²kov umoģŔuje prep§jaŠ programovanie s matematickĨmi 

poznatkami. Ġtudenti si uvedomuj¼ vzŠah medzi: 

¶ poļtom str§n ¼tvaru, 

¶ veŎkosŠou vonkajġieho uhla, 

¶ poļtom opakovan² v cykle. 

TĨm doch§dza k interdisciplin§rnemu prepojeniu informatiky a matematiky, ļo je v s¼lade 

so STEM orientovaným vzdelávaním. 

Typické chyby a miskoncepcie 

¶ Nespr§vne urļenie uhla otoļenia. 

¶ Nes¼lad medzi poļtom opakovan² a poļtom str§n ¼tvaru. 

¶ Vn²manie cyklu ako Ăpovinn®ho prvkuñ, nie ako n§stroja abstrakcie. 

¶ Ignorovanie plánovania pred samotným programovaním. 

Didaktická reflexia 

Úlohy zamerané na kreslenie pomocou cyklov predstavujú prechod od lineárneho 

deterministického riadenia k algoritmickej abstrakcii. Ak je táto fáza vedená systematicky, 

vytv§ra stabilnĨ z§klad pre neskorġie zavedenie vnorenĨch cyklov, podmienok 

a komplexnejġ²ch riadiacich ġtrukt¼r. 

Z metodick®ho hŎadiska je vhodn® podporovaŠ diskusiu o r¹znych sp¹soboch rieġenia a viesŠ 

ġtudentov k porovn§vaniu efektivity, ļitateŎnosti a miery abstrakcie jednotlivĨch algoritmov. 

Takto sa rozv²ja nielen technick§ zruļnosŠ, ale aj schopnosŠ hodnotiŠ kvalitu rieġenia, 

ļo zodpoved§ vyġġ²m ¼rovniam kognit²vnych procesov. 

Programovanie kreslenia geometrických útvarov vo VEXcode VR predstavuje efektívny 

spôsob rozvoja algoritmického myslenia prostredníctvom vizuálneho výstupu. Kreslenie 

pomocou cyklov umoģŔuje ġtudentom pochopiŠ princ²p opakovateŎnosti vzoru a jeho 

zovġeobecnenia do riadiacej ġtrukt¼ry. 

V prostredí VEXcode VR je kreslenie realizované prostredníctvom kombinácie blokov 

z kategórií Pohyb, VzhŎad (pero) a Riadenie. KaģdĨ blok reprezentuje konkr®tnu oper§ciu, 

ktor§ je s¼ļasŠou algoritmu riadenia virtu§lneho robota. 

Význam základných blokov pri kreslení 

¶ Pohyb dopredu (drive forward) ï zabezpeļuje line§rny posun robota a vytv§ra ¼seļku. 

¶ Otoļ sa o urļitĨ uhol (turn right/left) ï umoģŔuje meniŠ smer pohybu, ļ²m vznikaj¼ 

uhly geometrického útvaru. 

¶ Pero dolu/Pero hore (pen down/pen up) ï riadi, ļi robot zanech§va stopu na ploche. 

¶ Nastavenie farby a hrúbky pera ï umoģŔuje vizu§lnu diferenci§ciu vĨstupu. 

¶ Cyklus (repeat) ï riadi opakovanie skupiny pr²kazov definovanĨ poļet kr§t. 

Z didaktick®ho hŎadiska je d¹leģit®, aby ġtudenti nevn²mali bloky ako izolovan® pr²kazy, ale 

ako prvky syst®mu riadenia. KaģdĨ blok m§ funkļnĨ vĨznam v r§mci algoritmu a jeho 

zaradenie do spr§vneho poradia ovplyvŔuje vĨsledn® spr§vanie robota. 
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9.1.2.1 Zadanie úlohy ï Kreslenie ġtvorca v mrieģkovom prostred² 

Navrhnite algoritmus v prostred² VEXcode VR, pomocou ktor®ho robot nakresl² ġtvorec 

zobrazený na obrázku. 

Pri rieġen² reġpektujte nasledovn® podmienky: 

¶ Robot mus² zaļaŠ kresliŠ zo svojej aktu§lnej poz²cie. 

¶ DŌģka jednej strany ġtvorca zodpoved§ vzdialenosti v mrieģke (urļite poļet pol²ļok). 

¶ Vyuģite riadiacu ġtrukt¼ru cyklus na optimaliz§ciu rieġenia. 

¶ Program mus² byŠ prehŎadnĨ a logicky ġtrukt¼rovanĨ. 

¶ Po dokonļen² kreslenia sa robot zastav². 

 

Obrázok 91: Rieġenie zadania ġtvorec 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

DidaktickĨ cieŎ 

¶ Rozvoj schopnosti identifikovaŠ opakuj¼cu sa ġtrukt¼ru pohybu. 

¶ Pochopenie vzŠahu medzi uhlom otoļenia a geometrickĨm tvarom. 

¶ Aplikácia cyklu ako nástroja algoritmickej abstrakcie. 
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Obrázok 92: K·d rieġenia zadania ġtvorec 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

9.1.2.2 Alternatívne zadania ï Rozġ²renie ¼lohy kreslenia geometrickĨch ¼tvarov 
Alternatíva 1 ï Kreslenie rovnostranného trojuholníka 

Navrhnite algoritmus v prostredí VEXcode VR, pomocou ktorého robot nakreslí rovnostranný 

trojuholn²k s rovnakou dŌģkou strany ako v predchádzajúcej úlohe. 

 

 

Obrázok 93: K·d a rieġenie zadania ï trojuholník 

(zdroj: vlastné spracovanie) 
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Obrázok 94: K·d a rieġenie zadania - trojuholn²k s vyuģit²m cyklov 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

 

Alternatíva 2 ï Kreslenie pravideln®ho ġesŠuholn²ka 

Vytvorte algoritmus, pomocou ktor®ho robot nakresl² pravidelnĨ ġesŠuholn²k. 

 

 

Obrázok 95: K·d a rieġenie zadania pravidelnĨ ġesŠuholn²k 

(zdroj: vlastné spracovanie) 

Alternatíva 3 -  Kreslenie ï aproximácia kruhu  

Navrhnite algoritmus, ktorĨ umoģn² robotovi nakresliŠ kruh (resp. jeho aproxim§ciu). 
























































































