metodicky materidl AI détem a Casopisu Raketa k interaktivnimu pribéhu

William & (Meniwethen

Materidl vypracovala: Eva Necasovd, Radovan Luptdk, Ondrej Lukds
Metodickd konzultantka: Anna Babanovad

Odborni garanti: Mikuld$ Zelinka, Pavel Kordik, Lucie Borovic¢kovd,
Bertik Ullrich, Ondrej Foltyn verze.
Vystupy RVP doplnila: Anna Drobnd pro pilotaz
Jazykovd korektura: Marcela \Wimmerovad 04/2023

pripominkovaci
formuldr —

RAKETA

&asOPIS PRO DETI CHYTRYCH RODICU

Pilotni vzdéldvaci program Uméld inteligence do zdkladnich $kol 2022/23 realizuje PraZsky inovaéni institut
v ramci projektu iKAP II — Inovace ve vzdéldvdni. Registraéni Cislo: CZ.02.3.68/0.0/0.0/19_078/0021106.

EVROPSKA UNIE z i ) I H ® Praisky iKAPII
Evropské strukturalni a investiéni fondy PRA|GA o inovaéni Inovace ve

Operaénf program Vyzkum, vivo] a vzdélavani pRAC institut vzdélavani



https://forms.gle/NMkYM4XJrgfiKa2PA
https://forms.gle/wv8ogkRXAWg8Lqd5A
https://forms.gle/wv8ogkRXAWg8Lqd5A
https://roboti.gg/

Metodika 373  William & Meniwethen

Pro

Uvod lekce ugitelky
a ucitele

Metodicky materidl pro prdci s interaktivnim pribéhem

William & (Meniwethen

Slovo uvodem

Vdzend pani ucitelko, vaZzeny pane uditel,

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

s cilem pFiblizit vam fungovdni umélé inteligence a je koncipovdn ve strukture E-U-R. V pFibéhu se Zdci v roli robotich
prizkumnikd vydavaji na neprobddand tzemi za Velkou zdi, aby pomoci ndstroji umélé inteligence posbirali poznatky o davno
zaniklé lidské civilizaci. SlouZi k otevieni tématu umélé inteligence na zdkladnich $koldch. Doufdme, Ze vdm i Zdkdm pFinesou

védéni i zdbavu!

— tym iniciativy AI détem a ¢asopisu Raketa

P¥ib&h vznikl na zakladé knihy Podivuhodnd roboti expedice autorské dvojice | PooivuHoDNA NEOCEKAVANY
JindFicha Janidka a Tatdény Rubd$ové, kterou v Cesku vydalo nakladatelstvi Labyrint o Soson

a Take Take Take.

Dékujeme autorlim a nakladateldm, Ze s davérou a nezistné zaplijcili pribéh i krasné
ilustrace pro Nds interaktivni pribéh. Budeme moc radi, pokud je podpofite ndkupem

knih nebo treba predplatnym casopisu Raketa.

Informace o lekci

Celkovy &as

Rocéniky, asovd dotace
6. a2 9. rodniky 7S, 45 minut (3/3 &dstf)

Vyukové cile
1) Zadky a Zdci uvedou priklady vyuZiti strojového udeni v rediném
svets.

2) Popisi néktere principy vytvareni modell strojového uceni.

Aktivity

1) Zacky a zdci diskutuji o vyuZiti strojového uceni.

2) Prochdzi treti Edsti interaktivniho prib&hu Williom & Meriwether.
3) V pracovnim listé vyplIni krizovku.

4) V reflexi diskutuji o vyuZiti strojového uceni v rediném svété.

Pomuicky
Stolni pocitac / notebook / Chromebook, pripojeni k internetu

ﬁ Na strdankdch je technicky problém, ktery vyZaduje
okamzité reseni? olejte Evé Necasové: 777 570 836

pripravy na lekci

Vystupy RVP — Informatika

— [-9-1-02 navrhuje a porovnavd rdzné zplsoby kodovani dat
s cilem jejich uloZeni a prenosu

— 1-9-4-01 diskutuje o fungovdni digitainich technologii uréujicich
trendy ve svété

Ucivo

— data, informace: ziskdvadni, vyhleddvdni a ukldddni dat obecné
a v pocitadi; proces komunikace, kompletnost dat, casté chyby
pri interpretaci dat

— hardware a software: fungovdni novych technologii kolem Zdka

Digitdlni kompetence
— ovlddda bézné pouzivand digitdini zarizeni, aplikace a sluzby;
vyuzivd je prfi uceni i pri zapojeni se do Zivota Skoly a do spolecnosti;
— chdpe vyznam digitdinich technologii pro lidskou spoleénost,
seznamuije se s novymi technologiemi

Pozor! Soucdsti této lekce je pracovni list.
Stdhnéte si jej zde a pFed lekci ho Zakdm vytisknéte.

roboti.gg RAKETA

AI détem

Vznik metodiky podpof¥il Prazsky inovaéni institut v ramci projektu iKAP IT — 2
Inovace ve vzdélavani. Registracni &islo: CZ.02.3.68/0.0/0.0/19_078/0021106.


https://roboti.gg/
https://expedice.roboti.gg/pracovni-listy/MW_PL_crosswords.pdf
https://www.labyrintshop.cz/vyhledavani/?string=william+a+meriwether
https://www.labyrintshop.cz/vyhledavani/?string=william+a+meriwether
https://www.raketa-casopis.cz/

Metodika 3/3

William & Meniwethen

Zdroje pro pripravu

Mapa strdanek v pfibéhu

ucitelky
a uditele

Na kaZdou stranku v prib&hu se miZete snadno dostat pomoci tzv. pfesmérovani (2. sloupec v tabulce). Spadne-li napriklad Zakovi
prohlize¢, nemusi pribéh proklikat znovu cely, ale miZe navdzat zaddnim napr. této URL: expedice.roboti.gg/exit (dostane se rovnou
na stranu 20).

Jedni¢ky a nuly v URL po presmérovani ukryvaiji stejnd slova, ale v bindrnim kodu.

c. pFesmérovani heslo / URL
0 heslo heslo je: ry¢ a klobouk (na poradi nezdlezi)
1 zaciname 1111010 1100001 1100011 1101001 1101110 1100001 1101101 1100101
2 zed 1111010 1100101 1100100 5
c
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 g
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 ptak (na poradi 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 %
14 dopad 01100100 01101111 01110000 01100001 01100100 g
15 hluboko 01101000 01101100 01110101 01100010 01101111 01101011 01101111 >§;
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, rddio, 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 (nha poradi nezdleZ) 2
el
23 system 01110011-01111001-01110011-01110100-01100101-01101101 %
24 system2 01110011 01111001 01110011 01110100 01100101 01101101 00110010 E
25 oni 01101111 01101110 01101001 g‘
o]
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.gg RAKETA AI détem Vznik metodiky podpofil Prazsky inovagni institut v rémei projektu iKAP 11 —

Inovace ve vzdélavani. Registraéni &islo: CZ.02.3.68/0.0/0.0/19_078/0021106.


https://roboti.gg/
https://expedice.roboti.gg/1111010-1100001-1100011-1101001-1101110-1100001-1101101-1100101/
https://expedice.roboti.gg/1111010-1100101-1100100/
https://expedice.roboti.gg/1110011-1110100-1110010-1101111-1101010-1101111-1110110-1100101-101101-1110101-1100011-1100101-1101110-1101001/
https://expedice.roboti.gg/1110000-1110010-1100101-1101011-1100001-1111010-1101011-1100001/
https://expedice.roboti.gg/1100001-1101101-1100001-1111010-1101111-1101110-1101011-1100001/
https://expedice.roboti.gg/1110011-1110100-1110010-1101111-1101101/
https://expedice.roboti.gg/1110000-1101001-1100011-1110100-1101111/
https://expedice.roboti.gg/01110100-01100101-01110011-01110100-01101111-01110110-01100001-01101110-01101001/
https://expedice.roboti.gg/01110000-01110101-01110100-01101111-01110110-01100001-01101110-01101001/
https://expedice.roboti.gg/01101001-01101011-01100001-01110010-01101111-01110011/
https://expedice.roboti.gg/01101000-01101111-01110010-01111001/
https://expedice.roboti.gg/01101010-01100101-01110100-01101001/
https://expedice.roboti.gg/01110000-01100001-01100100
https://expedice.roboti.gg/01100100-01101111-01110000-01100001-01100100/
https://expedice.roboti.gg/01101000-01101100-01110101-01100010-01101111-01101011-01101111/
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/
https://expedice.roboti.gg/01100100-01101111-01101101-01110101
https://expedice.roboti.gg/01111010-01100001-01110110-01100101-01110010/
https://expedice.roboti.gg/01100001-01101000-01101111-01111001/

Pro

Metodika 3/ William & Meniwethen Lekee ve struktufe E-UR - | Ssproud

Evokace

Diskutujte:

V predeslych dvou lekcich sis prakticky vyzkousel(a) trénovdni modelu strojového uceni,
ktery mél rozpozndvat nejdFive vzorky, jez roboti nachdzeli za Velkou zdi. Napadd t& néjaké
vyuziti strojového uéeni v rediném svété?

O vyuZiti strojového uceni v rediném svété pojedndvd tato lekce. Odpovédi miZete tedy nechat
bez komentdre.

Uvédoméni

20 (gf:‘ expedice.roboti.qg/heslo3
Zdci a Zadky vyberou obrdzky: plechovka, rddio, Sroubovdk (na pofadi nezdlei) a stisknou tladitko JDI!

expedice.roboti.gg/hangar

21 ™™

Roboti se rozhodli natrénovat své modely strojového uceni na znacich (pismenech, &islicich), které nasli v hangdru.

Na této strané znovu otevirdme téma nekompletnich/nevyvazenych dat. Kvalitu fungovdni modeld strojového
uceni zasadné urcuji vstupni data. Pokud model natrénujeme na nevyvdzenych, nekompletnich &i jinak Spatné
pripravenych datech, bude tzv. predpojaty. Prfedpojatost (bias) je jednim z vyznamnych problémd strojového uceni.

Priklad: Pokud budeme chtit, aby se uméld inteligence naucila rozpozndvat ovoce, ale budeme ji ukazovat pouze
obrdzky ananast, nebude jablka ani napriklad hrugky za ovoce povazovat.

Jinak feceno, vstupni data nebyla kompletni, model bude predpojaty.
Vice informaci o pFedpojatosti naleznete zde: aidetem.cz/predpojatost

V ndsleduijicim Ukolu, pro ktery Zdci jeSté jednou vyuZiji aplikaci 000000600 pPp0OO0OCZ 0 OO0
Teachable Machine (ddle jen TM), vychdzime z rediného TN T I U R AP R A U B B S
prikladu databdze MNIST. 2223327222222 2%22
Databdze MNIST je soubor ruéné psanych (anotovanych) 3333333%5333833353
Sislic od 0 do 9. Obsahuje 70 000 obrdzkd, které jsou b&Zné et ad g rydd s \yy
e - ; . ’ ) 5558535 SS 559585559
pouzivdny jako trénovaci a testovaci data pro algoritmy b6 b6bblebbobodet bl
strojového ucent. T7277712T7T2012%777
¥ s ®R 4P S YIPTTYSC S

7199999%949%4994919 9

Ukdzka Cislic v databdzi MNIST.

i - 52 v Vznik metodiky podpof¥il Prazsky inovaéni institut v ramci projektu iKAP IT — 4
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https://roboti.gg/
https://expedice.roboti.gg/heslo3/
https://expedice.roboti.gg/01101000-01100001-01101110-01100111-01100001-01110010/
https://aidetem.cz/obecny-uvod-do-umele-inteligence/proc-ai-diskriminuje-prepojatost-bias/

Metodika 3/3

Pro

wiuiam & meniwethen Lekce ve strukture E-U-R ucitelky

a uditele

Zdci a zadky si nejprve stdhnou (klikem na Zlutomodrou Sipku) trénovac
data (soubor je nutné rozbalit). Prejdou do TM, kde vytvofi tfi tridy

(0, 1a 2) a data do nich nahraji. Natrénuji model, prejdou zpét na
stranku pribéhu s roboty a stdhnou si obrazek Cislice dva. Ten v TM
otestuiji.

Vysledek vyjde témér vZdy Spatné, i kdyZ se procenta lisi (Casto maj
vedle sebe sedici spoluzdci malinko jiné vysledky — model nefunguje
deterministicky). Model rozpoznd dvojku nejcastéji joko jednic¢ku nebo
nulu. Je to proto, Ze povazuje vzor pozadi za ddleZit&jsi neZ shluk pixeld,
ktery my lidé vnimdame joko Cisla.

Trénovaci data pro druhy ukol s TM.

Pokud by bylo vstupnich dat vyrazné vice (napf. joko v pFipadé databdze MNIST), model by si poradil 1épe, protoZe
by vidél vzory Cislic Castéji a priklddal by jim vétsi vahu nez pozadim.

NejcastéjSi problémy:

Aplikace TM mlZe v nékterych pripadech vykazovat chyby v natrénovaném modelu. V tom pripadé pomlzZe

u prepinace INPUT nastavit OFF a pak znovu ON a znovu model pretrénovat. Taky mGZe pomoct nahrdt jiny
testovaci obrdzek a pak znovu obrdzek testovaného Cisla 2.

expedice.roboti.qg/pramati

& Pozor! Tato strana obsahuje pracovni list. Stahnéte si jej zde a pred lekci ho Zakam vytisknéte.

Roboti objevili Pramati robotku. Pramati je aplikovany velky jozykovy model (Large Language Model — podobnd,
zaddtkem roku 2023 nejzndmé;si aplikace velkého jazykového modelu se jmenuje ChatGPT). Ukolem %8k a Zadek
je Pramati ozivit (ve skutecnosti ale nebude mozné si s Pramdti promluvit). OZivi ji pomoci zaddni hesla, které ziskajf
vylust&nim krizovky v pracovnim listu.

[E Zadani k vyplnéni kfizovky:
1. Jak se jmenuje metoda (zptsob), diky niz se uméld inteligence uci? (dvé slova bez mezery)
2. Vyraz pro roztfidénd data, kterd pripravujeme pro trénovdni modelu. (napf. rozdélime obrdzky na listy a ryby)
3. Fdze, v niz zjistujeme, jok model funguje. (pFedchdzejici faze se nazyva trénovaci)
4. Program, ktery dokdze rozpozndvat vzory v datech.
5. Co hlavné potrebuje uméld inteligence ke svému fungovdni?
6. Zarizeni, které dokdze pomoci druzic urcit polohu.

Sprdvné odpovedi:

1. STROJOVEUCENT sTTIRTo luTolvleulElelv] T
2. DATASET = -

3. TESTOVACT D13 {743 (S|E|T

4. MODEL Tlels|Tlalvo

5. DATA

6. GPS mMjo|Dle|L
Zdcia zacky zadaji spravné heslo: V, T, A, M, D, P ‘ - S

(na poFadi nezdleZ), coZ jsou ta pismena v kiiZovce,
kterd maji kolem sebe Zlutd ohraniceni.

roboti.gg
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Metodika 3/3

Pro

T . ¥ -lJ)- Sitelk
William & Meniwethen Lekoe ve strukture E-U-R - f fgannd

23

24

25

26

27

28

28

expedice.roboti.qg/system

Na této strané je velmi zkrdcend historie umélé inteligence. I vy si miZete precist stru¢nou a fascinuijici historii
vyvoje Al zde: aidetem.cz/historie-ci

expedice.roboti.gg/system2

Tato strana struéné shrnuje, co se Zdci a zacky jiZz naudili: strojové uceni, data, predpojatost.
Pozn.: Pri kliku na ikonku ZVUK se tentokrdt prehraje psi St€knuti.

expedice.roboti.gg/oni
Pribéh.

expedice.roboti.qg/laska
Pribéh.

expedice.roboti.qgg/domu
Pribén.

expedice.roboti.qg/zaver
Pribéh.

expedice.roboti.gg/ahoy

Toto je posledni stranka pribéhu.

roboti.gg
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https://expedice.roboti.gg/01110011-01111001-01110011-01110100-01100101-01101101/
https://aidetem.cz/obecny-uvod-do-umele-inteligence/strucna-historie-umele-inteligence/
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/
https://expedice.roboti.gg/01100100-01101111-01101101-01110101/
https://expedice.roboti.gg/01111010-01100001-01110110-01100101-01110010/
https://expedice.roboti.gg/01100001-01101000-01101111-01111001/
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Pro

T . M -lJ)- Sitelk
William & Meniwethen Lekoe ve strukture E-U-R - f fgannd

Reflexe

Diskutujte:

Kdy? jste natrénovali model s &isly, tak je rozpozndval $patné. Cim si myslis, Ze to bylo?
Model rozpoznd dvojku nejcastéji jako jednicku nebo nulu. Je to proto, Ze povazuje vzor
pozadi za ddleZit&jsi nez shluk pixeld, ktery my lidé vnimdme jako &isla.

Pokud model natrénujeme na nevyvazenych, nekompletnich ¢&i jinak Spatné pripravenych
datech, bude tzv. predpojaty. Pfedpojatost (bias) je jednim z vyznamnych problémd strojového
ucen.

Priklad: Pokud budeme chtit, aby se uméld inteligence naucila rozpozndvat ovoce, ale budeme
ji ukazovat pouze obrdzky ananasl, nebude jablka ani napriklad hrusky za ovoce povaZovat.

Jinak feceno, vstupni data nebyla kompletni, model bude predpojaty.

Pokud bychom chtéli, aby model rozpozndval Cislice spravné, jak bychom pripravili data?

Pokud by bylo vstupnich dat vyrazné vice a byla by rdznorodd (rdznd pozadi, barvy, tvary
¢islic...), model by si poradil Iépe, protoze by vidél vzory Cislic Castéji a prikladal by jim vétsi
vdhu nez pozadim.

Pozn.: MGzete Zdkdm ukdzat databdzi MNIST (ukdzka na predeslé strané) a v krdtkosti si
o ni popovidat: Databdze MNIST je soubor ru¢né psanych (anotovanych) &islic od O do 9.
Obsahuje 70 000 obrdzkd, které jsou b&Zné pouZivdny jako trénovaci a testovaci data pro
algoritmy strojového uceni. ViyuZiti mize mit MNIST napfiklad na postdch, kde se diky jeji
aplikaci tfidi dopisy (dle PSC).

V pfib&hu jsme se setkali s rdznymi pojmy, které se tykaji umélé inteligence a strojového uéeni.
K nékterym z nich se ted vrdtime.

Zkus uvést pFiklady riznych dat.
Obvykle s daty pracujeme ve formé textu, obrazu, videa nebo zvuku.

— Textovd data jsou soubory obsahujici psany text. Mohou to byt napriklad: dokumenty,
e-maily, zprdvy, digitalizované knihy, webové stranky, tabulky, databdze atd.

— Obrazovd data jsou digitdini obrazy nebo fotografie, kresby, komiksy, animace nebo rlizné
grafické vystupy ve formé& prezentaci, ale tfeba také skeny textd, apod.

— Zvukovd data jsou digitdini zdznamy zvuku. Priklady zahrnuji hudbu, zvukové zdznamy, rozhovory
a zvukove efekty.

— Videonahrdvky jsou digitdini zdznamy pohyblivych obraz{, které mohou obsahovat zvuk.
Napriklad: filmy, televizni pofady, reklamy a videa na YouTube, TikToku...

V8echna tato data mohou slouzit pro trénovani modell strojového uéeni. My jsme v pFibéhu
trénovali modely pomoci obrazl. Popi§ proces trénovadni a testovdni modell pfi strojovém uéeni
s ucitelem.

Nejdrive ziskame obrdzky — vstupni data. Ve fazi jejich anotace je rozdélime do kategorif (tFid). Takto
rozdélend data (Fikd se jim dataset) predloZime modelu strojového uceni a model tzv. natrénujeme.
KdyZ je hotov, prejdeme do testovaci fdze, kdy modelu ukazujeme obrdzky, které nikdy nevidél.
Model vyhleddvd vzory, které v trénovaci fézi identifikoval, a s uréitou pravdépodobnosti odhaduje,

o joky obrdzek se jednd. Tomuto typu strojového uceni se fikda ,s ucitelem®”, protoZe lidé jsou ti ucitelé
a pomdhaji umélé inteligenci ,porozumét” tomu, co ,vidi".

roboti.gg
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Metodika 373 William & Meniwethen EEDDERIIOETR | e

Stalo se ndm, Ze jsme obrazovy model natrénovali Spatné. Bylo to v rdmci tkolu na rozpozndvdni

gislic. Napadaiji t& néjaké dalsi pFiklady, kdy mizZe byt model pFedpojaty?

1) Hypoteticky priklad: Pokud chceme, aby model rozpozndval ovoce, dle vytvorime pouze tridy pro
jablka, hrusky a johody, nebude dalsi ovoce (napf. ananas) za ovoce povazovat.

2) Rediny priklad: V minulosti se stalo, Ze model uréeny k rozpozndvdni lidi byl natrénovany na
nevyvdzenych datech — skupiny lidi tmavé pleti a Zen nebyly dostateéné zastoupeny —, a tak
model nebyl schopny rozpozndvat tyto skupiny jako lidi. Vice o tomto pFipadu pojedndvd dokument
Coded Bias.

Modely strojového uceni maji v rediném svété mnoho vyuziti. Dobrym prikladem jsou napriklad
samofiditelnd auta. Ta vyuZivaji modely k rozpozndvdni objektd v okoli (hapfiklad aut, chodcd,
dopravnich znacek...). Podivame se, jak ,vidi“ samoFiditelné auto své okoli.

Pustte zakam Cdst nasleduijiciho videa: youtu.be/HSIWVONMLI8?t=15 (0:15-1:05).

Aby samoriditelné auto bylo schopno rozpozndvat prechody, dopravni znacky, semafory, bicykly

a spousty dalSich véci, jeho model musel byt natrénovdn na desitkdch milionG obrazd. A to za pouZiti
stejného principu, jako jsme v Teachable Machine trénovali nase modely my. Bylo tfeba modelu
nejdrive oznacit objekty, které na obraze jsou.

Tyto modely jsme pomadhali trénovat i my uZivatelé internetu. Moznd zndte CAPTCHA, ndstroj, ktery
ma ovérit, Ze jsme lidé. Zdroven dle tim, Ze oznacujeme Cdsti obrdzkd, anotujeme data pro modely
strojového uceni.

Select all images with Select all squares with Select all images with

crosswalks bicycles crosswalks

Click verify once there are none left. If there are none, click skip Click verify once there are none left.

cCOo0o El c oo

Zdroj: https://developers.nopecha.com/static/recaptcha.png
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Metodika 3/3

William & Meniwethen

Lekce ve strukture E-U-R

!

Samoriditelné auto musi zpracovdvat v rediném Ease obrovské mnoZstvi dat ze svych senzorl
a kamer. Pouziva model strojového uéeni, aby rozpozndval objekty v okoli. Takovy model musi
fungovat velmi presné, a proto byl natrénovdn na obrovském mnoZstvi dat.

MUCZete Zdkdm ukdzat ndsledujici zjiednodusené zndzornéni umisténi senzortl a kamer spolu
s popisem funkci:

Pro
ucitelky
a uditele

mapovani mapovani
prostredi prostredi
prostorovy
paitee detekce
slepych
A skvrn
digitdini bocni
zrcdtko
O,Orofboen 77 Vs
0/6/7 Sny /a’/o Sy
2/7(70" /.OD OO
houZové b . G,/( O%
rzdéni 7 ~———
A o S . W ovdni parkovaci asistence
todoptlvmt upozr?rgenl vyh){lgﬁrjl pquovom roF;tFedi prostorovy pohled
empoma na chodce  se srdzkdm asistence @ zp&tné zrodtko
7
q \ =4 > O
i Yo 2orh [
mopO oo Dy s
0 T LAE
OO Y o of 0. S
VOO gl <o,
digitdini bocni
zrcdtko
detekce
, slepych
prostorovy - Radar
pohled
il i Kamera
Obrdzek ve velkém rozliseni: mOpOYO‘”! mc‘pol’o“,'
agidetem.cz/dwnld/autonomni-auto.jog prostredi prostred Lidar
Napadd t& ngjaké dalsi vyuZiti modell strojového uéeni?
Zdci a Zadky mohou navrhnout navazujici kolni projekt.
Tip na navazuijici skolni projekt:
aidetem.cz/projekt-na-rozpoznavani-kosticek-lega-v-landinglens-a-teachablemachine
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Pro

Metodika 3/ William & Meniwethen Lekee ve struktufe E-UR - | Ssproud

Kam ddl

Projekt rozpozndvadni lego kostek Ucebnice Strojové uéeni pro déti:
v aplikaci Teachable Machine

a LandingLens — ndvod krok za krokem:

aidetem.cz/ucebnice

aidetem.cz/projekt-na-rozpoznavani-
kosticek-lega-v-landinglens-a-
teachablemachine

Generovdni obraz pomoci umélé
inteligence (Midjourney, DreamAI):

Tipy na aplikace umélé inteligence
dle ucelu jejich uziti:
aidetem.cz/generovani-obrazu-pomoci-
umele-inteligence

aidetem.cz/tipy-na-aplikace-umele-
inteligence-dle-ucelu-uziti

Jak postavit krabic¢kovy stroj,
neporazitelny v piSkvorkdch:

Miluvici avatar kompletné vygenerovany
umélou inteligenci:
aidetem.cz/jak-postavit-krabickovy-stroj-co-
nelze-porazit-v-piskvorkach

aidetem.cz/jak-na-mluvici-avatar

Pribéh vznikl na zdkladé knihy Podivuhodna roboti expedice autorské dvojice | PopivunooNi NEOCEKAVANY
JindFicha Janidka a Tatény Rubd$ové, kterou v Cesku vydalo nakladatelstvi Labyrint e Sl

a Take Take Take.

Dé&kujeme autordm a nakladateldm, Ze s davérou a nezistné zapCijcili pribéh i krdsné
ilustrace pro Nas interaktivni pribéh. Budeme moc radi, pokud je podporite ndkupem
knih nebo treba predplatnym casopisu Raketa.
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