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Metodika 173 William & Meniwethen

Pro

Uvod lekce ugitelky
a ucitele

Metodicky materidl pro prdci s interaktivnim pFibéhem

William & (Meniwethen

Slovo Uvodem

Vazend pani ugitelko, vazeny pane uditeli,

dostdvd se vdm do rukou metodicky materidl, ktery vds provede interaktivnim pfibéhem Williom & Meriwether. Ten vznikl

s cilem pFiblizit vdm fungovdni umélé inteligence a je koncipovdn ve strukture E-U-R. V prib&hu se Zdci v roli robotich
prizkumnika vyddvaji na neprobddand uzemi za Velkou zdi, aby pomoci ndstroju umélé inteligence posbirali poznatky o dévno
zaniklé lidské civilizaci. Slouzi k otevieni tématu umélé inteligence a strojového uénei na zdkladnich Skoldch. Doufdme, Ze vam

i Zdkam pFinesou védéni i zdbavu!

— tym iniciativy AI détem a casopisu Raketa

Pribéh vznikl na zdkladé knihy Podivuhodnd roboti expedice autorské dvojice Peﬂu@uué}nx NeoésKAv:ANv
Jindficha Jani&ka a Tatény Rubdgové, kterou v Cesku vydalo nakladatelstvi Labyrint s L

a Take Take Take.

Dékujeme autordm a nakladatellim, Ze s dlvérou a nezistné zaplijcili pitbéh i krdsne
ilustrace pro nds interaktivni pribeh. Budeme moc rddi, pokud je podpofite ndkupem

knih nebo tfeba pfedplatnym Casopisu Raketa.

Informace o lekci

Celkovy cas

Roéniky, ¢asovd dotace
6. az 9. ro¢niky ZS, 45 minut (1/3 &dsti)

Vyukové cile
1) Zéci a zacky definuji pojmy strojové uceni, model strojového
uceni a dataset.

2) Popisi proces trénovdni a testovani modelu strojového uceni.

Aktivity
1) Zaeky a zdci diskutuji na téma inteligence a ugeni.

2) Prochadzeji prvni ¢ésti interaktivniho pribéhu William & Meriwether.

3) Natrénuji model strojového u¢eni v aplikaci Teachable Machine.

4) Na konci lekce diskutuji o tématu strojového uceni.

Pomucky
Stolni poc¢ita¢ / notebook / Chromebook, pfipojeni k internetu

pFipravy na lekci

Vystupy RVP — Informatika

— [-9-1-01 ziskd z dat informace, interpretuje data, odhaluje chyby
Vv cizich interpretacich dat

— 1-9-4-01 diskutuje o fungovdni digitdlnich technologif uréujicich
trendy ve svété

Ugivo

— data, informace: ziskdvdni, vyhleddvani a ukldddni dat obecné
a v pocitaci; proces komunikace, kompletnost dat, caste chyby
pfi interpretaci dat

— hardware a software: fungovdni novych technologii kolem zdka

Digitdlni kompetence
— ovladd bézné pouzivand digitdini zaFizeni, aplikace a sluzby;
vyuzivd je pii ueni i pfi zapojeni se do zivota Skoly a do spolecnosti;
— chdpe vyznam digitdinich technologii pro lidskou spole¢nost,
seznamuje se s novymi technologiemi

ﬁ Na strankadch je technicky problém, ktery vyzaduje okamzité reSeni? Volejte Evé Necasové: 777 570 836.
Pokud jste narazili na nefunkénost (a nespéchd to), prosime, piSte na eva@designity.cz.

robotigq RAKETA AI détem
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Metodika 1/3

William & Meniwethen

Uvodem

Zdkladni informace

R expedice.roboti.gg

Na této adrese se pfibéh nachdzi. Doména .gg je zkratkou
pro Good Game, coz déti rady slysi.

Zarizeni

-x -—
neni optima-

notebook, optimalizovdno

lizovdno Chromebook nebo pouze pro iPad,
pro mobilni PC jsou idedinim ne pro tablety
zarizeni zaFizenim s OS Android

Pribéh neni optimalizovdn pro mobilni zafizeni ani pro
tablety se systémem Android.

Na iPad je tfeba pfedem nainstalovat aplikaci Teachable
Machine, jinak funguje bez problémd.

IdedInimi zarizenimi jsou PC, notebook nelbo Chromebook.
Neni tfeba nic instalovat ani se prihlasovat.

Jak to funguje

PFibéh je koncipovdn jako webove stranky a funguje

v prohlizedi (testovdno na Chrome a Edge). Zdci pib&hem
postupuji po jednotlivych strankdch, ddl se vzdy dostanou
klikem na tlacitko. Interaktivnimi prvky pribéhu jsou kvizy,
hry a pracovni listy — ty je tfeba vzdy pred hodinou
vytisknout.

Pribéh md celkem 29 webovych stran. Na ndsledujici strané
je popsdn pohyb po nich i jejich &lenéni na 3 vyucovaci
hodiny.

Teachable Machine

V rdmci pribéhu zdci 2x pracuiji s aplikaci Teachable Machine

od Google (bez registrace, zdarma, v prohlizeci). Ta slouzi
k jednoduchému trénovdni modeld strojoveho ucen.

Pribéh

PFibéh se odehrdvda na Zemi vice nez 10 tis. let po vyhynutf
lidstva (ladén je ale spide komicky). Roboti spolecenstvi
vysild své dva zdstupce — Williama a Meriwethera — na

dobrodruznou vypravu za Velkou zed, aby zmapovali Uzemi,
které se za ni nachazi.

Formaty provedeni

Idedini format provedeni

3

vyucovaci
hodiny

Kazdou vyucovaci hodinu otevird

i uzavird kratkd diskuze, kterd potvrzuje,
7e doslo ke splnéni vyukovych cild.

V tomto formatu zviddne provést
pribéhem pouze jeden pedagog (i bez
informatického vzdélani).

Funkéni format provedeni

1

projektovy
den

Nejcasteji byl pfibéh testovdn v rdmci
projektového dne. To ale vyzaduje ucast
vice pedagoqU, protoze kazdy zdk
postupuje jinou rychlosti, a je tedy tfeba
individudinich konzultaci. Pfi 30 Zzdcich byl
idedIni pocet pedagogt 4.

Casova dotace dle véku 2dku (na cely pFibéh)
Dle zkuSenosti, které jsme ziskali béhem testovani, vyplyvd,
Ze zdci nemaji problém s pochopenim aktivit, kviz( &i

her. Mladsf Zdci (4. a 5. ro¢nik) si ojedinéle stéZovali na
ndro¢nost cten.

4. tfida — 4 hod.
5. tfida — 3,5 hod.
6. tfida — 2,5 hod.

7. tfida — 2 hod.
8. tfida — 1,5 hod.
9. tfida — 1,5 hod.

Doporuéeni

Doporucujeme, aby si v rdmci pripravy pedagog prosel
cely pfibéh a ukoly nejdfive zkusil udélat sém (na zafizeni,
které bude ve vyuce).

Povazujeme za ddlezité upozornit zdky a zacky, aby
pozorné &etli vdechny texty v piibéhu a takeé Ze kazdy maze
postupovat viastnim tempem — cilem neni skoncit jako prvni.

Pouzité symboly

Teachable
Machine
Pracovni

list

8 Cislo stranky

@ Hra
% Heslo
n .
—

=

(2
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Metodika1/3  William & Meniwethen Zdroje pro pFipravu e

Pro koho je pribéh urcen

Vék zaku

Pribéh byl formou projektoveho dne testovdn vice nez 500 zdky od 4. do 9. tfidy. Rozdily v pochopent

a méfitelny prinos se velmi liSily dle jejich véku. Pfestoze ndm na nékterych Skoldch pFibéh dobre fungoval
i v niz8ich ro¢nicich (na 1. stupni), nase doporuceni zni provadét ho az od 6. tidly.

Viz ¢asovd dotace dle véku zdkd na predchozi strané. V pFipadé, Ze se rozhodnete zkouset ho
s mladS$imi zdky, vyhrad'te si vice vyu€ovacich hodin.

Jaké dovednosti a znalosti by méli zdci mit
Zdci a zacky by méli zviddat zdkladni obsluhu pogitade:

— chdpat strukturu slozek a vedet, kam se uklddaji soubory
— zndt zdkladni operace (drag and drop, copy and paste)

— umét rozbalit ZIP soubor
— zvlddnout zdkladni obsluhu prohlizece

Jak déti vidi AI

Priizkum technologie

B&hem testovdni jsme provadéli priizkum, ktery vychdzel z finského | A te r'n et Stro

prizkumu nazvaného Jak déti vidi Al Jeho shrnuti naleznete zde. .

Z nadeho prizkumu vyplyvaji podobnd data. p rO .bOtl
telefon V Ay

Hlavni zjisténi

: MODII-
e@@PaC
1. Déti nezminuji ulohu dat. g

2. Casto vnimaji Al jako deterministicky algoritmus.*

elektrina: @ e Q
3. Al polidstuji. 5 ity
* PFi stejném zaddni dostaneme vzdy stejny vysledek. pp [,.Og ra I I l .Va n I

ocitace dongalexa
Slovni mrak na otézku: Co se ti vybavi jako prvni, kdyz ——F npc ; I n te | “Oﬁwé h Ce
se fekne uméld inteligence? Odpovédi (cca 500) zakd
a zadek ze 4.-9. tridy ZS v Ceské republice. budoucnost

i - ATy v Vznik metodiky podpo¥il Prazsky inovaéni institut v ramci projektu iKAP 1T — 4
roboti. RAKETA Al détem Inovace ve vzdélavani. Registracni Sislo: CZ.02.3.68/0.0/0.0/19_078/0021106.
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Pro

Zdroje pro pFipravu ucitelky
a ucitele

Slovni¢ek pojmu

Inteligence — obecnd definice

Schopnost ucit se, porozumét a prizplsobovat se
novym situacim.

Uméla inteligence
(AI — Artificial Intelligence)

Zdadnd z definic terminu umé&ld inteligence viastné neni

ustdlend. VSechny se ale shoduji v tom, ze to je systém,

ktery simuluje lidské mySleni a akce.

Uméld inteligence md obvykle formu pocitacoveho
programu a slouzi k feSeni uloh, k nimz byl dFive

potfeba znacny lidsky intelekt, a byly tedy doménou lidi.

Je to takeé kromeé jiného i védecky obor s pocdtky
sahajicimi do prvni poloviny 20. stoleti. Jeho ddleZitou
vlastnosti je, Ze se inteligentnim systémdm snazi nejen
porozumeét, ale zejmeéna je tvofit.

Vice na: gidetem.cz/co-je-ai

Strojové uceni (ML — Machine Learning)

Stejné joko se Clovék umi uit ze zkusenosti, jsou toho
schopny i ¢lovékem vytvoFené stroje. A stejné joko my
lidé, tak i stroje k tomu potiebuiji data (a zkuSenosti).
Stroje k u¢eni vyuzivaji metodu, kterd se nazyvd
strojove uceni. Ta umoZiuje systemdm umélé
inteligence, aby nebyly jen souborem predem
naprogramovanych akci, ale aby samy prichdzely

S novymi FeSenimi.

Cilem metod strojového uceni je odhalit vzory
vyskytujici se ve velkém mnozstvi dat.

Vice na: gidetem.cz/strojove-uceni

Model strojového uéeni

Produktem strojového uceni je model. K nauceni
modelu vzdy potfebujeme data. Pod pojmem data si
mdzeme predstavit napfiklad tabulku, sloZku obrdzkd
nebo textd. Pro jednoduché modely ndm staci nékolik

neuronove sité, jsou bézné trénovany i na tabulkdch
s miliony F&dkd.

Své poznatky nauceny model po natrénovadni vyuzivd
k rozpozndvani nebo vytvdreni novych dat.

Existuje mnoho typd modeld strojového uceni, které
se pouzivaji k fedeni rdznych uloh. Napfiklad pro
rozpoznavadni obrazu nebo hlasu, analyzu dat nebo
generovani obrazt (Midjourney) &i textd (ChatGPT).

Dataset

Velké mnozstvi dat, které se pouzivd pro trénovani
modelll strojového uceni. Mohou to byt tieba hlasove
zdznamy, hudba, videa, obrazy, texty z knih, novin nebo
socidinich siti.

Volba datasetu z velké ¢dsti definuje, co bude model
umeét, jak se bude chovat a joké probléemy bude Fesit.

Dataset by mél byt co nejvétsi. Mél by obsahovat
kvalitni a pro dany ukol relevantni data, aby se zajistilo,
ze model bude dobre fungovat.

Cilem metod strojového uceni je odhalit vzory
vyskytujicl se ve velkém mnozstvi dat.

Big data (velka data)

Jedna se o rdznorodd data v mnoha formdtech, lisici
se velikosti a strukturou. Mdzeme si je predstavit jako
obrazky, videa, audia, texty nebo tzv. digitdini stopy ve
formé udajd o uZivatelském chovdni.

Jsou dUsledkem zrychleni a vyvoje internetu, kdy jeho
obsah vytvdrime z velké miry my uzivatelé.

Vznik velkych dat ovliviiuje také vyvoj IoT technologif
(internetu véci — napt. ledni¢ka, Zaluzie... napojené

na internet), které dokdzou ziskdvat data ze vSech
moznych zdrojd.

Roli hraje také vyrazné zlevnéni ukladdni dat a jejich
zpracovdni. Je jich typicky tolik, Zze jejich zpracovadni
vyzaduje nové pristupy. Napfiklad takové, kdy jsou data
ukldddna a zpracovavdna za pomoci velkého mnozstvi
poditacd a jejich pamétovych Ulozist, a to plati i pro
moderni metody strojoveho uceni.

Pfedpojatost (bias)

Spatné pripravend data nebo jejich nedostatek mohou
zplsobit, Ze uméld inteligence bude urcitym zplsobem
predpojatd.

Pokud napfiklad budeme chtit, aby se uméld inteligence
naucila rozpozndvat boty, ale budeme ji ukazovat
vyhradné obrdzky tenisek, nebude boty na vysokém
podpatku, sanddly ani kozacky za boty povazovat.

Aby systémy uméle inteligence byly etické a riziko
zkresleni co nejnizsi, programdtofi a programatorky

je v tomto duchu neustdle ladi a jejich data peclivé
posuzuji. To je jediny zplsob, jak zajistit, aby systémy
dobre pracovaly pro kazdého.

Vice na: gidetem.cz/predpojatost

Chcete-li ziskat obecny prehled o umélé inteligenci, pfipravili jsme pro vds online priru¢ku.

robotigq RAKETA AI détem
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Zdroje pro pripravu

Mapa strdanek v pribéhu

ucitelky
a ucitele

Na kazdou stranku v pFibéhu se miZete snadno dostat pomoci tzv. pfesmérovani (2. sloupec v tabulce). Spadne-li napfiklad Zdkovi
prohlize¢, nemusi piibéh proklikat znovu cely, ale miZze navdzat zaddnim napf. této URL: expedice.roboti.gg/exit (dostane se rovnou
na stranu 20).

Jednicky a nuly v URL po pfesmérovdni ukryvaiji stejnd slova, ale v bindrnim kodu.

¢ presmérovani heslo / URL
0 heslo heslo je: ry¢ a klobouk (na pofadi nezdlezi)
1 zaciname 1111010 1100001 1100011 1101001 1101110 1100001 1101101 1100101
2 zed 1111010 1100101 1100100 -
(=

3 strojove-uceni 1110011 1110100 1110010 1101111 1101010 1101111 1110110 1100101 101101 1110101 1100011 1100101 1101110 1101001 E
4 prekazka 1110000 1110010 1100101 1101011 1100001 1111010 1101011 1100001 %
5 amazonka 1100001 1101101 1100001 1111010 1101111 1101110 1101011 1100001 %
6 strom 1110011 1110100 1110010 1101111 1101101 -
7 picto 1110000 1101001 1100011 1110100 1101111
8 testovani 01110100 01100101 01110011 01110100 01101111 01110110 01100001 01101110 01101001

heslo2 heslo je: list, ryba a ptdk (na pofadi nezdlezi) —
9 putovani 01110000 01110101 01110100 01101111 01110110 01100001 01101110 01101001
10 ikaros 01101001 01101011 01100001 01110010 01101111 01110011
11 hory 01101000 01101111 01110010 01111001
12 jeti 01101010 01100101 01110100 01101001 -
13 pad 01110000 01100001 01100100 E
14 dopad 01100100 01101111 01110000 01100001 01100100 g
15 hluboko 01101000 01101100 01110101 01100010 01101111 01101011 01101111 )g
16 most 01101101 01101111 01110011 01110100 :‘
17 utok 01110101 01110100 01101111 01101011
18 mapa 01101101 01100001 01110000 01100001
19 shledani 01110011 01101000 01101100 01100101 01100100 01100001 01101110 01101001
20  exit 01100101 01111000 01101001 01110100 _

heslo3 heslo je: plechovka, rdadio, Sroubovdk (na poradi nezdlezi) —
21 hangar 01101000 01100001 01101110 01100111 01100001 01110010
22 pramati 01110000 01110010 01100001 01101101 01100001 01110100 01101001

heslo4 heslo je: V, T, A, M, D, P (na pofadi nezdlezi) 2

S
23 system 01110011-01111001-01110011-01110100-01100101-01101101 %’
24 system2 01110011 01111001 01110011 01110100 01100101 01101101 00110010 E
25 oni 01101111 01101110 01101001 %
26 laska 01101100 01100001 01110011 01101011 01100001 |
27 domu 01100100 01101111 01101101 01110101
28 zaver 01111010 01100001 01110110 01100101 01110010
29 ahoy 01100001 01101000 01101111 01111001
roboti.qq RAKETA AI détem Vznik metodiky podpofil Prazsky inovagni institut v rémei projektu iKAP IT —
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https://expedice.roboti.gg/01101101-01101111-01110011-01110100/
https://expedice.roboti.gg/01110101-01110100-01101111-01101011
https://expedice.roboti.gg/01101101-01100001-01110000-01100001/
https://expedice.roboti.gg/01110011-01101000-01101100-01100101-01100100-01100001-01101110-01101001/
https://expedice.roboti.gg/01100101-01111000-01101001-01110100
https://expedice.roboti.gg/01101000-01100001-01101110-01100111-01100001-01110010/
https://expedice.roboti.gg/01110000-01110010-01100001-01101111-01110100-01100101-01100011/
https://expedice.roboti.gg/01110011-01111001-01110011-01110100-01100101-01101101/
https://expedice.roboti.gg/01110011-01111001-01110011-01110100-01100101-01101101-00110010/
https://expedice.roboti.gg/01101111-01101110-01101001/
https://expedice.roboti.gg/01101100-01100001-01110011-01101011-01100001/
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Evokace

Zdci zatim nezapinaji zarizeni, diskutujte:

KdyZ se fekne ,,ucit se”, co nebo joké Cinnosti si pod tim predstavis?

Uceni je proces, k némuz dochdzi v dlsledku prozitych zkusenosti. Vede k rozvoji nebo proméné
schopnosti.

Pozn.: Privedte Zdky spiSe k obecnéjsi definici, abyste mohli navdzat daldim bodem.

Mysli§ si, Ze se dokdzi ucit i stroje?

Déti casto vnimaiji Al jako deterministicky algoritmus. To je takovy, ktery ndm na stejné zaddni
vytvoli vzdy stejny vysledek. Al se lidi od deterministickych algoritmd tim, Ze se u¢i samostatné
rozhodovat na zdkladé vstupnich dat.

Odpovéd je tedy ano — stroje se dokdZou ucit pomoci metody strojoveho uceni. MGzeme si to
predstavit ndsledovné:

— Napfiklad chceme-li stroj naucit rozpozndvat véci na obrdazcich, oznacime kazdy obrdzek
dle toho, co na ném vidime (pes, ko¢ka, auto...). Na zakladé takto popsanych obrdzkd si stroj
vytvori viastni reprezentaci, diky niz mize rozpozndvat obrdzky, ktere jesté nikdy nevidél.

Co si predstavi§ pod pojmem inteligence?
Schopnost ucit se, porozumét a prizpdsobovat se novym situacim.

Pohled na to, co lidé povazuiji za inteligentni chovdni, se lisi nejen v rlznych kulturdch,

ale také casech. Lidé navic studuiji inteligenci zvifat a rostlin. A dokonce si svou vlastni
inteligenci sami vytvdreji. Rikd se ji uméld. Zkus ji popsat nebo Fekni slova, kterd t& prvni
napadnou, kdyZ se Fekne uméld inteligence.

Je to systém, ktery simuluje lidské mySleni a akce. Md obvykle formu pocitacového programu
a slouzi k feseni uloh, k nimz byl dfive potfeba znacny lidsky intelekt, a byly tedy doménou lidi.

Pomoci umélé inteligence se mohou stroje ucit — podobné jako my lidé — z dat a zkuSenosti.
Nds nyni &ekd interaktivni pfib&h o dvou robotech, diky némuz porozumime zdkladim toho,
jaok se umeéld inteligence uci.

Zd4ci zapnou zaFizeni, otevFou si prohlized (testovdéno na Chrome a Edge) a prejdou na adresu:
expedice.roboti.gg. Na Uvodni strdnce klepnou na tlacitko JDU NA TO!. Ndsleduje zaddni hesla

(ry¢ a klobouk) pro vstup, viz fédze uvédomeéni.

roboti.gg
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Uvédomeéni
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expedice.roboti.gg/heslo
Zdci a zadky vyberou obrdzky: ry& a klobouk (na poFadi nezdlezi) a stisknou tlagitko JDI! a pak ZACINAME.

expedice.roboti.gg/zaciname
Sezndmeni s roboty, uvedeni do pFbéhu. Na daldf stranu Zdci prejdou pomoci tlagitka NA CO SE CHYSTAME?

expedice.roboti.gg/zed

Sezndmeni s roboty, uvedeni do pribéhu.

expedice.roboti.gg/strojove-uceni

Vysvétleni pojm0 strojového uceni a model strojového uceni.

Strojové uceni je jedna z metod, diky niz se uméld inteligence uci. Stejné jako se ¢lovek umi udit z dat
a zkusenosti, jsou toho schopny i Clovékem vytvorené stroje. Strojove uceni umozniuje, aby stroje nebyly jen
souborem predem naprogramovanych akcl, ale aby samy pfichdzely s novymi FeSenimi.

Cilem metod strojového uceni je odhalit vzory vyskytujici se ve velkém mnozstvi dat. Lze si to pfedstavit pomoci
nasledujiciho pFikladu. Potfebujeme vytvofit aplikaci, kterd rozpozndvd na obrdzcich koCky a psi. PFi strojovem
uceni s ucitelem (jsou jesté dalsi typy, ale ty nejsou v interaktivnim pribéhu zminény) to udéldme ndsledovné:

= O 7
i sie — % — O — @~

Zdrojova data Anotace dat Trénovdni Model strojového Testovdni

Mnoho obrdzkd Lidé uréi, na kterych Fdze, v niz trénujeme uéeni Faze, v niz
kocek a psU. obrdzcich je ko¢ka model strojového predkladdme modelu
a na kterych pes. uceni. obrazky kocek a psu,

ktereé nikdy nevidél.

Ziskdme nejdrive velké mnozstvi obrdzk{ kocek a pst. Ve fazi anotace dat je rozdélime do kategori

Jkocky” a ,psi”. Takto rozdélend data (Fikd se jim dataset) predlozime modelu strojového u€eni a model

tzv. natrénujeme. KdyZ je hotov, piejdeme do testovaci fdze, kde modelu ukazujeme obrazky kocek a psu, které
nikdy nevidél. Ten vyhleddavd vzory, které v trénovaci fdzi identifikoval, a s ur¢itou pravdépodobnosti odhaduije,
zda se jednd o obrdzek koCky, nebo psa. Tomuto typu strojoveho uceni se fikd ,s ucitelem”, protoze lidé jsou ti
ucitelé a pomdhaji umélé inteligenci ,porozumét” tomu, co ,vidf”.

Vice na: gidetem.cz/strojove-uceni

expedice.roboti.gg/strojove-uceni-kviz

Kviz: Co je to model strojového uceni?

Spravnd odpovéd: Program, ktery se nauci v réiznych datech (napiiklad v obrdzeich) rozpozndvat vzory.

04 expedice.roboti.gg/prekazka
Pribéh.
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expedice.roboti.gg/amazonka

V této &dsti roboti prekondvaiji Feku. Soucdsti je hra pro jednoho hréce (herni ¢as je 60 vtefin). Cilem je
tFdit malé a velke ryby do sprdavnych boxikl tak, aby jich byl vyvazeny pocet. Kdyz vytvdrime dataset,
kterym chceme trénovat model strojového uceni, data by méla byt vyvdzend. Pokud se vrdatime k prikladu
kocek a psu, tak pokud bychom modelu predioZili pouze jediny obrdzek psa a tisic obrazkd kocek, velmi
pravdépodobné by nerozpozndval zvifata spravné, protoZe by neziskal vyvdZzené reprezentace vzord.

V této fdzi dle Zdkdm nic nefikdme, pouze je nechdme zahrdt si hru. Na tfidéni vzorkd ryb se odkazujeme

v pozdéjsi Casti pribehu.

Pozn.: Nachdzite-li se kurzorem mysi na okné s hrou, nelze se posouvat koleCkem po strance. Je tfeba najet
kurzorem na okraj strdnky.

velké ryby, velké ryby, moalé ryby, malé ryby,
¢asomira spravné umisténi Spatné umisténi spravné umisténi Spatné umistént
1 : Fe====== - J| :
1 F_———————
I 1 1 e e e - - - - - -

€ — — — sem patfi sem pati

- velké ryby malé ryby
1

expedice.roboti.gg/strom

K velkému rozmachu Al v poslednich letech doslo zejména diky neustdle rostoucimu vypocetnimu vykonu, ruku
Vv ruce s masivnim ndrdstem dat a diky pokrokdm ve vyzkumu algoritm0, na kterych je Al zaloZena.

expedice.roboti.gg/picto

Na této strance zdci a za¢ky natrénuji model strojového uceni pomoci aplikace Teachable Machine od Google.
Nejprve se ale dozvedi, joky je rozdil mezi daty a datasetem:

data — rdznorodd, nesetfidénd data
dataset — anotovand, roztifidénd data

Opakujeme, ze model strojového u&eni rozpozndavd vzory v datech — ukazujeme na velmi zjednodusujicim
piikladu leticiho objektu — pokud model pFi trénovani vidél hodn& obrdzkl ptdkd, mohl rozpoznat napfiklad
vzory kiidel a zobdku. Ve fdazi testovdni ndsledné letici objekt dle nich rozpoznd jako ptdka.

Pod velkou modrou Sipkou zdci a zacky stdhnou trénovaci data: ,jdeme-trenovat-vzorky.zip”.
Ta je tfeba rozbadlit. Hned pod Sipkou je video, které jim krok za krokem ukdze, jok rozbalit ZIP soubor.

soucdst pribéhu. Video navic ukazuje pouze jeden zptisob (Windows). Lisi se na Chromebooku nebo iPadu.

roboti.gg
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Zéci a zagky najdou v souboru, ktery rozbalili, 20 obrdzk{. Ty je tfeba ve fézi anotace rozdélit do 5 kategorii
po 4 obrdzcich. Kategorie:

— Malé vzorky na vodni pohon (malé ryby)

— Velké vzorky na vodni pohon (velké ryby)

— Fotosyntetické materidly (listy)

— Dutd cylindrickd télesa nezndmého Ucelu (plechovky)
— Létajici vzorky (ptdci)

A

>

Pod kategoriemi se dozveédi, jak probihd trénovdni modelu.

Ve videu, které ndsleduje, je krok za krokem popsdn postup trénovdni modelu. Doporucujeme vdm ho
zhlédnout a pred lekei si vyzkouSet cely postup trénovdni.
Nejcastéjsi chyby:
— Zdci v Teachable Machine (ddle joko TM) nahraiji véechny obrdzky do jedné kategorie (Class).
Toto pak nefunguje, protoze data nejsou spravné anotovdna (TM nevi, co je co, protoze vse je jen
v jedné kategorii).
— Zd&kim se &asto pFi uploadu obrdzkd do TM nezobrazi ndhledy v aplikaci Priizkumnik (Windows). Je to tim,
ze se pokousSeji nahrdvat obrdzky ze zazipovane slozky a ne z té rozbalené.
— Zdci nékdy zkouseji ménit nastaveni trénovéni modelu (epochy a dalgi). To mdze zplsobit Spatné fungovani
modelu.
— Nékdy se stava (mdlokdy), Zze se model natrénuje Spatné, i kdyz bylo vSechno udéldno sprdvné.
Staci pak kliknout znovu na tlacitko , Train™.
— Pokud strdnku s natrénovanym modelem nactete znovu (napf. pres F5), veskerd prdce se ztrati.
Doporuceni:
— Upozornéte zdky a zacky, aby po natrénovdni modelu nezavirali okno s natrénovanym modelem.

Po natrénovdni se zdci vrdti do okna s pribéhem a kliknou na tlagitko ,Jdeme na testovdni!”.

expedice.roboti.gg/testovani

08 TM

Zdaci nejprve zhlédnou video, jok model otestovat. Je nutné zhlédnout jej pozorné a2 do konce, protoZe tam
se dozveédi ukol.

Ndsledné pomoci velkeé Zluto-modre Sipky stdhnou testovaci data. Soubor musi znovu rozbalit.
Obsahuje 3 slozky:

— Ol_vzorky-z-trenovacich-dat
— 02_nove-vzorky
— O3_uplne-odlisne-vzorky

Prejdou znovu k natrénovanému modelu v aplikaci TM a tam dle ndvodu nahraji postupné obrdzky ze viech

t¥i slozek.

Nejcastéjsi chyby:

— Pokud se nezobrazi moznost nahrdni obrdzku, je tfeba v roletkovém
menu vpravo nahote prepnout z ,webcam” na ,file”.

L)

Preview T Export Model
— Nékdy nelze nahrat obrdzek a nefunguje ani kamera. Byvd to proto,

ze je INPUT nastaven na OFF.

— Zdci majf asto tendenci nahrdvat v testovact fézi vice neZ jeden =
z ~ ~ . ~ 7 7 . epbcam
obrdzek, coz nelze. Vzdy je mozné nahrdt pouze jeden. ) h_ l
Switch Webcam e

Input . ON Webcam v
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Zdci a 2adky postupné nahraji obrdzky ze vech t¥ sloZek a pozoruiji rozdily:
— Prvni slozka obsahuje obrdzky z trénovaci sady, tedy Upiné stejne, kterymi byl model natrénovdn.
Model je tedy rozpozndva témér na 100 %.

— Druhd slozka obsahuje obrdzky, které pasuji do 5 vytvofenych kategorii, ale model je nikdy nevidgl.
Rozpozndavd je s jistotou bliZici se k 100 %.

— Obrazky ve treti slozce se Uplné lisi. Nespadaji do zéddné z kateqorii, pfesto je model s relativné vysokou
pravdépodobnosti rozpoznavd joko objekty z jedné vytvorené kategorie, popf. joko objekty z vice
vytvofenych kategorii.

Model to jinak neumi a je to podstata strojového uceni s ucitelem. Co ho nenaucime, nevi. Pouze hledd vzory

a s urcitou pravdépodobnosti odhaduje, do které kategorie (Class) spadaji. Rikdme 2akdm, at si predstavi, ze

by se po svété pohyboval robot, ktery by znal pouze téchto 5 kategorii — ,myslel” by si, ze vSe, co vidi kolem

sebe, spadd do jedné z nich.

Datasety pro aplikace Al (napfiklad samofiditelnd auta, autonomni roboti...) musi byt opravdu rozsdhlé (miliony
anotovanych obraz{), aby fungovaly spravné.

Pozn.: Pokud néktefi Zdci nebo Zacky stihli trénovdni a testovdni vyrazné rychleji nez ostatni, mizete jim doporucit
natrénovat si viastni aplikaci v TM. Pripadné k tomu mohou vyuZit kameru (pokud ji na zafizeni maji) a rozpozndvat
veci z redineho svéta.

Reflexe

Diskutujte s Zdaky:

Jok dopadlo testovdni tvého modelu strojového uéeni?

Pro¢ model rozpozndval chybné obrdzky z posledni slozky?
Viz vysvétleni vySe na této strdnce.

Pozn.: Pro vysvétleni mizete pouzit analogii s robotem: Pokud by se mezi ndmi pohyboval
robot, ktery by znal pouze 5 kategorif (jako nds model), jok by vidél svét?

Co je model strojového ucéeni?
Je to program, ktery (mimo jiné) hledd vzory v datech.

Jak probihd vytvdreni modelu pfi strojovém uéeni s uditelem?

Ziskdme nejdfive data — v naSem pfipadé to byly obrdzky. Ve fdzi anotace dat je rozdélime
do kateqgorif (tFid, classes). Takto rozdélend data predlozime modelu strojového uceni a model
tzv. natrénujeme. Kdyz je hotov, pfejdeme do testovaci faze, kde modelu ukazujeme obrdzky,
které nikdy nevidél. Ten vyhleddva vzory, které v trénovaci fazi identifikoval, a s urcitou
pravdépodobnosti odhaduje, o jakou tfidu se jednd.

Jaky je rozdil mezi daty a datasetem?

data — rdznorodd, nesetiidénd data
dataset — anotovand, roztfidénd data

roboti.gg
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