metodicky materidl AI détem a Casopisu Raketa k interaktivnimu pribéhu
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Materidl vypracovala: Eva Necasovd
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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.
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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

Pribéh vznikl na zdkladé knihy Podivuhodnd roboti expedice autorské dvojice L rosmini
ROBOTI ROBOTI
EEEXEEDIGES EXODUS

Jind¥icha Jani¢ka a Tatdny Rubdgové, kterou v Cesku vydalo nakladatelstvi Labyrint

a Take Take Take.

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

knih nebo treba predplatnym casopisu Raketa.

Informace o lekci

Celkovy ¢as

Rocéniky, ¢asovd dotace
6. a2 9. rodniky ZS, 45 minut (1/3 &dsti)

Vyukové cile
1) Zdci a Zaky definuji pojmy strojové udeni, model strojového
uceni a dataset.

2) PopiSi proces trénovani a testovdni modelu strojového ucen.

Aktivity
1) Zadky a Zdci diskutuji na téma inteligence a udeni.

2) Prochdzeji prvni Easti interaktivnino pribéhu William & Meriwether.

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

4) Na konci lekece diskutuji o tématu strojového uceni.

Pomuicky
Stolni pocitac / notebook / Chromebook, pripojeni k internetu

pripravy 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 digitdinich technologii uréujicich
trendy ve svété

Ugivo

— data, informace: ziskdvani, 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

DigitdIni kompetence
— ovldda bézné pouzivand digitdini zarizeni, aplikace a sluzby;
VyuZivd je pri uceni i pii zapojeni se do Zivota Skoly a do spolecnosti;
— chdpe vyznam digitdinich technologif pro lidskou spolecnost,
seznamuije se s novymi technologiemi

ﬁ Na strdnkadch je technicky problém, ktery vyZaduje okamzité FeSeni? \olejte Evé Necasové: 777 570 836.
Pokud jste narazili na nefunkénost (a nespéchd to), prosime, piSte na eva@designity.cz.

roboti.qg RAKETA AI dtem

Vznik metodiky podpof¥il Prazsky inovaéni institut v ramci projektu iKAP IT — 2
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Zdroje pro pripravu

Uvodem

Zdkladni informace

R expedice.roboti.gg

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

ZaFizeni

-x -—
neni optima-

notebook, optimalizovdno

lizovdano Chromebook nebo pouze pro iPad,
pro mobilni PC jsou idedInim ne pro tablety
zarizeni zarizenim s OS Android

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

Na iPad je tfeba predem nainstalovat aplikaci Teachable
Machine, jinak funguje bez problémai.

Idedinimi zafizenimi jsou PC, notebook nebo Chromebook.
Neni tfeba nic instalovat ani se prinlaSovat.

Jak to funguje

Pribéh je koncipovdn joko webové stranky a funguje

v prohlizedi (testovdno na Chrome a Edge). Zdci piibéhem
postupuji po jednotlivych strdnkdch, 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 pracuji s aplikaci Teachable Machine

od Google (bez registrace, zdarma, v prohlizeci). Ta slouZi
k jednoduchému trénovani modell strojoveho ucen.

Formaty provedeni

IdediIni formdt provedeni

3

vyucéovaci
hodiny

Kazdou vyucovaci hodinu otevird

i uzavird kratkd diskuze, kterd potvrzuie,
ze doslo ke splnéni vyukovych cilC.

V tomto formdtu zvlddne provést
prib&hem pouze jeden pedagog (i bez
informatickeho vzd&lan).

Funkéni formdt provedeni

1

projektovy
den

Nejcastéji byl pribéh testovdn v ramci
projektového dne. To dle vyZaduje Ucast
vice pedagogl, protoze kazdy Zdk
postupuije jinou rychlosti, a je tedy tfeba
individudinich konzultaci. Pri 30 Zdcich byl
idedIni pocet pedagogdl 4.

Casovd dotace dle véku zakl (na cely pFibéh)
Dle zkuSenosti, které jsme ziskali béhem testovdni, vyplyva,
Ze zdci nemaiji problém s pochopenim aktivit, kvizd Ci

her. Mladsi Zdci (4. a 5. rocnik) si ojedinéle stéZovali na
narocnost Cteni.

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.

Doporuceni

Doporucujeme, aby si v rdmci pFipravy pedagog prosel
cely pribéh a ukoly nejdrive zkusil udélat sam (nha zaFizeni,
které bude ve vyuce).

Povazujeme za dllezité upozornit zaky a zacky, aby
pozorné Cetli vSechny texty v pribéhu a také Ze kazdy mize
postupovat viastnim tempem — cilem neni skoncit jako prvni.

Pouzité symboly

PFib&h >
5 ko)

Pribéh se odehravd na Zemi vice nez 10 tis. let po vyhynuti g 52 ¢
lidstva (ladén je ale spiSe komicky). Roboti spolecenstvi o 2 N 66 8

o . . - . @2 =4 9] S 83 Sy
vysild své dva zdstupce — Williama a Meriwethera — na O I T ¥ L= al
dobrodruznou vypravu za Velkou zed, aby zmapovali uzemi |

, - Vyprav ’ ’ 05 - |
které se za ni hachdzi. @ (‘f ™ [5
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Metodika 1/3

William & Meniwethen

v

Pro koho je pribéh urcen

Vék zaku

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

a méfitelny prinos se velmi liSily dle jejich véku. Pfestoze ndm na nékterych skoldch pribéh dobre fungoval
i v niz8ich rocnicich (na 1. stupni), naSe doporuceni zni provddét ho az od 6. tridy.

Viz ¢asovd dotace dle véku zdkd na predchozi strané. V pFipadé, Ze se rozhodnete zkouset ho
s mladS$imi zdky, vyhradte si vice vyucovacich hodin.

Jaké dovednosti a znalosti by méli Zdci mit
Zdci a Zadky by méli zviddat zdkladni obsluhu poditade:

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

— umét rozbalit ZIP soubor
— zvlddnout zdkladni obsluhu prohlizece

Jak déti vidi Al

Priizkum

B&hem testovani jsme provadéli priizkum, ktery vychdzel z finského
prizkumu nazvaného Jak déti vidi AL Jeho shrnuti naleznete zde.
Z naseho prézkumu vyplyvaji podobnd data.

technologie

mternet stroj
p a mrobot|
telefon =& -gmobi|

Hlavni zjisténi:

1. Déti nezminuji ulohu dat.

2. Casto vnimaiji Al joko deterministicky algoritmus.* olokiFi i, @ : g @

3. AI polidstuiji. I S

* PFi stejném zaddni dostaneme vZdy stejny vysledek. ppog;pg r;glle I l 'Va n I
Slovni mrak na otdzku: Co se ti vybavi jako prvni, kdyz —— npc I n te | “Oﬁwé h Ce

se rfekne uméld inteligence? Odpovédi (cca 500) zdkd g

a zadek ze 4.-9. t¥idy ZS v Ceské republice. budoucnost

AI détem

roboti.gg RAKETA

Vznik metodiky podpof¥il Prazsky inovaéni institut v ramci projektu iKAP IT —
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Pro

Zdroje pro pripravu ucitelky
a ucitele

(o]

Slovnicek pojmu

Inteligence — obecnd definice

Schopnost ucit se, porozumét a prizplsobovat se
novym situacim.

Uméla inteligence
(AI — Artificial Intelligence)

Zddna z definic terminu uméld 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 pocitacovéno
programu a slouzi k Feseni Uloh, k nimz byl dfive

potreba znacny lidsky intelekt, a byly tedy doménou lidi.

Je to také kromé jiného i v&decky obor s pocdtky
sahajicimi do prvni poloviny 20. stoleti. Jeho dClezitou
vlastnostf je, Ze se inteligentnim systéemim snazi nejen
porozumeét, ale zejména je tvorit.

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

Strojové uceni (ML — Machine Learning)

Stejné jako se Clovék umi ucit ze zkuSenosti, jsou toho
schopny i ¢lovékem vytvorené stroje. A stejné jaoko my
lidé, tak i stroje k tomu potiebuiji data (a zkuSenosti).
Stroje k uceni vyuzivaji metodu, kterd se nazyvd
strojoveé uceni. Ta umoznuje systémim umélé
inteligence, aby nebyly jen souborem predem
naprogramovanych akci, ale aby samy prichdzely

s novymi resenimi.

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

Vice na: gidetem.cz/strojove-uceni

Model strojového ucéeni

Produktem strojového uceni je model. K nauceni
modelu vZdy potfebujeme data. Pod pojmem data si
mUZeme predstavit napriklad tabulku, sloZzku obrazkd
nebo textl. Pro jednoduché modely ndm staci nékolik
desitek datovych vzorkd. Slozitgjsi modely, napfiklad
neuronové sité, jsou b&zné trénovany i na tabulkdch
s miliony Fadkd.

Své poznatky nauceny model po natrénovdni vyuzivd
k rozpozndvdni nebo vytvdareni novych dat.

Existuje mnoho typl modeld strojového uceni, které
se pouzivaji k Fedeni rlznych Uloh. Napfiklad pro
rozpoznavadni obrazu nebo hlasu, analyzu dat nebo
generovdni obrazd (Midjourney) ¢i textd (ChatGPT).

Dataset

Velké mnoZstvi dat, které se pouzivd pro trénovani
modell strojoveho uceni. Mohou to byt tfeba hlasove
zdznamy, hudba, videa, obrazy, texty z knih, novin nebo
socidinich siti.

Volba datasetu z velké Edsti definuje, co bude model
umét, jok se bude chovat a joké problémy 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
vyskytuijici se ve velkém mnozstvi dat.

Big data (velka data)

Jednd se o rdznorodd data v mnoha formdtech, liici
se velikosti a strukturou. MGzeme si je predstavit jako
obrdzky, 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 — napf. lednicka, Zaluzie... napojené

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

Roli hraje také vyrazné zlevnéni ukladani dat a jejich
zpracovani. Je jich typicky tolik, Ze jejich zpracovani
vyzaduje nové pristupy. Naprfiklad takové, kdy jsou data
ukldddna a zpracovdavdna za pomoci velkého mnozstvi
pocitacd a jejich pamétovych UloZist, a to plati i pro
moderni metody strojového uceni.

Predpojatost (bias)

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

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

Aby systémy umélé inteligence byly etické a riziko

je v tomto duchu neustdle ladi a jejich data peclivé
posuzuji. To je jediny zpUsob, jok 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 priruc¢ku.

roboti.qg RAKETA AI dtem
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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 -
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 E
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 pofadi nezdlezi) 2

T
23 system 01110011-01111001-01110011-01110100-01100101-01101101 fc_:
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 11 —
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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/
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Evokace

Zaci zatim nezapinaji zaFizeni, diskutujte:

KdyZ se fekne ,ucit se“, co nebo joké ¢innosti si pod tim predstavis?

Uceni je proces, k némuz dochdzi v disledku prozitych zkuSenosti. Vede k rozvoji nebo proméné
schopnosti.

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

Mysli$ si, ze se dokdzi ucit i stroje?

Déti ¢asto vnimaiji Al joko deterministicky algoritmus. To je takovy, ktery ndm na stejné zaddni
vytvori vzdy stejny vysledek. Al se lidi od deterministickych algoritmC tim, Ze se uéi samostatné
rozhodovat na zékladé vstupnich dat.

Odpoveéd je tedy ano — stroje se dokdzou ucit pomoci metody strojového uceni. MZeme si to
predstavit ndsledovné:

— Napriklad chceme-li stroj naucit rozpozndvat véci na obrdzcich, oznacime kazdy obrdzek
dle toho, co na ném vidime (pes, kocka, auto...). Na zdkladé takto popsanych obrdzkd si stroj
vytvori viastni reprezentaci, diky niz miZe rozpozndvat obrdzky, které jesté nikdy nevidél.

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

Pohled na to, co lidé povaZuiji za inteligentni chovdni, se li§i nejen v riznych kulturdch,

ale také casech. Lidé navic studuji inteligenci zvifat a rostlin. A dokonce si svou vlastni
inteligenci sami vytvdFeji. Rikd se ji um&ld. 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 drive potrfeba znacny lidsky intelekt, a byly tedy doménou lidi.

Pomoci umélé inteligence se mohou stroje uéit — podobné jako my lidé — z dat a zkuSenosti.
Nds nyni &ekd interaktivni pFibéh o dvou robotech, diky némuz porozumime zdkladdm toho,
jok se uméld inteligence uéi.

Zdci zapnou zafizeni, oteviou si prohlized (testovdno na Chrome a Edge) a prejdou na adresu:
expedice.roboti.gg. Na Uvodni strance klepnou na tlacitko JDU NA TO!. Ndsleduje zaddni hesla

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

roboti.gg
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expedice.roboti.gg/heslo
Zdci a Zadky vyberou obrdzky: ryé a klobouk (na poFadi nezdleZl) a stisknou tladitko JDI! a pak ZACINAME.

expedice.roboti.gg/zaciname
Sezndmeni s roboty, uvedeni do prib&hu. Na dal$i stranu Zdci prejdou pomoci tladitka 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 joko se Clovék umi ucit z dat
a zkuSenosti, jsou toho schopny i ¢lovékem vytvorené stroje. Strojové uceni umoZiuje, aby stroje nebyly jen
souborem predem naprogramovanych akci, ale aby samy prichdzely s novymi FeSenimi.

Cilem metod strojového uceni je odhalit vzory vyskytuijici se ve velkém mnoZstvi dat. Lze si to predstavit pomoci
ndsledujiciho prikladu. Potfebujeme vytvorit aplikaci, kterd rozpozndvd na obrdzcich kocky a psi. Pri strojovém
uceni s ucitelem (jsou jesté dalsi typy, ale ty nejsou v interaktivnim pribéhu zminény) to udéldme ndsledovné:

= O 7
i sie — % — O — @~

Zdrojovd data Anotace dat Trénovdni Model strojového Testovdni

Mnoho obrdazkd Lidé urci, na kterych Fdze, v niz trénujeme uceni Faze, v niz
kocek a ps. obrdzcich je kocka model strojového predkldddme modelu
a na kterych pes. uceni. obrdzky kocek a psu,

které nikdy nevidgl.

Ziskdme nejdFive velké mnozstvi obrdzkd kocek a pst. Ve fdzi anotace dat je rozdélime do kategori

LkoCky” a ,psi”. Takto rozdélend data (fikda se jim dataset) predioZime modelu strojového uceni a model

tzv. natrénujeme. KdyZ je hotov, prejdeme do testovaci fdze, kde modelu ukazujeme obrdzky kocek a psu, které
nikdy nevidél. Ten vyhleddvd vzory, které v trénovaci fazi identifikoval, a s uréitou pravdépodobnosti odhaduije,
zda se jednd o obrdzek kocky, nebo psa. Tomuto typu strojového uceni se fikd ,s uCitelem”, protoze lidé jsou ti
ucitelé a pomdhaji umélé inteligenci ,porozumét” tomu, co ,vidi".

Vice na: gidetem.cz/strojove-uceni

expedice.roboti.qg/strojove-uceni-kviz

Kviz: Co je to model strojového uceni?

Spravnd odpovéd: Program, ktery se nauci v rliznych datech (napriklad v obrdzcich) rozpozndvat vzory.

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

V této &dsti roboti prekondvaji Feku. Soucdsti je hra pro jednoho hrdce (herni ¢as je 60 vtefin). Cilem je
tFidit malé a velké ryby do spravnych boxik( tak, aby jich byl vyvazeny pocet. Kdyz vytvdrime dataset,
kterym chceme trénovat model strojového uceni, data by méla byt vyvdzend. Pokud se vrdtime k prikladu
koCek a psu, tak pokud bychom modelu predloZili pouze jediny obrdzek psa a tisic obrdzkd kocek, velmi
pravdépodobné by nerozpozndval zvifata spravné, protoze by neziskal vyvdazené reprezentace vzord.

V této fdzi ale Zakam nic nefikame, pouze je nechdame zahrdt si hru. Na tfidéni vzorkd ryb se odkazujeme

Vv pozdgjsi Cdsti pribéhu.

Pozn.: Nachdzite-li se kurzorem mysSi na okné s hrou, nelze se posouvat koleGkem po strdnce. Je treba najet
kurzorem na okraj strdnky.

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

€ — — — sem patfi sem patf
velké ryby malé ryby
1

1 o |

expedice.roboti.qg/strom

K velkému rozmachu Al v poslednich letech doSlo zejména diky neustdle rostoucimu vypocetnimu vykonu, ruku
Vv ruce s masivnim ndrdstem dat a diky pokrok@m ve vyzkumu algoritmd, na kterych je Al zaloZena.

expedice.roboti.qg/picto

Na této strdnce zdci a Zacky natrénuji model strojového uceni pomoci aplikace Teachable Machine od Google.
Nejprve se ale dozvédi, joky je rozdil mezi daty a datasetem:

data — rliznorodd, nesetfidénd data
dataset — anotovand, roztfidénd data

Opakujeme, Ze model strojového uceni rozpozndvd vzory v datech — ukazujeme na velmi zjednodusujicim
prikladu leticiho objektu — pokud model pfi trénovani vidél hodné obrazkd ptdkd, mohl rozpoznat napriklad
vzory kridel a zobdku. Ve fazi testovdni ndsledné letici objekt dle nich rozpoznd joko ptdka.

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

vvvvvv

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

roboti.gg

- =y e Vznik metodiky podpo¥il Prazsky inovaéni institut v ramei projektu iKAP IT — 9
RAKETA AI détem Inovace ve vzdglavani. Registragni &islo: CZ.02.3.68/0.0/0.0/19_078/0021106.


https://roboti.gg/
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/

Pro

Metodika1/3  William & Meniwethen Lekee ve struktufe E-UR - | Ssproud

!

Zdci a zadky najdou v souboru, ktery rozbalili, 20 obrdzk{l. Ty je t¥eba ve fazi anotace rozdglit do 5 kategorif
po 4 obrdzcich. Kategorie:

— Malé vzorky na vodni pohon (malé ryby)

— Velké vzorky na vodni pohon (velké ryby)

— Fotosyntetické materidly (listy)

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

o

Pod kategoriemi se dozvéd, jak probihd trénovani modelu.

Ve videu, které ndsleduije, je krok za krokem popsdn postup trénovdni modelu. Doporucujeme vém ho
zhlédnout a pred lekei si vyzkouSet cely postup trénovani.
Nejcastéjsi chyby:
— Zdci v Teachable Machine (ddle jako TM) nahraji véechny obrazky do jedné kategorie (Class).
Toto pak nefunguje, protoze data nejsou spravné anotovdna (TM nevi, co je co, protoze vse je jen
v jedné kategorii).
— Zdakdm se Casto pri uploadu obrdzkd do TM nezobrazi nahledy v aplikaci Prizkumnik (Windows). Je to tim,
Ze se pokouseji nahrdvat obrdzky ze zazipované slozky a ne z té rozbalené.
— Zdci nékdy zkouseji ménit nastaveni trénovani modelu (epochy a dalsi). To mdze zplsobit Spatné fungovdni
modelu.
— Nékdy se stava (mdlokdy), Zze se model natrénuje Spatné, i kdyz bylo vSechno udéldno spravné.
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 tlacitko ,Jdeme na testovdnil®.

expedice.roboti.qg/testovani

08 TM

Zdci nejprve zhlédnou video, jok model otestovat. Je nutné zhlédnout jej pozorné az do konce, protoze tam
se dozvedi ukol.

Ndsledné pomoci velké Zluto-modré 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 nahraiji postupné obrdzky ze vSech

tFi slozek.

Nejcastéjsi chyby:

— Pokud se nezobrazi moZnost nahrdni obrdzku, je tfeba v roletkovém
menu vpravo nahore prepnout z ,webcam® na ,file”,

—

Preview F Export Model
— Neékdy nelze nahrdt obrdzek a nefunguje ani kamera. Byvd to proto,

Ze je INPUT nastaven na OFF.

— Zdci maiji &asto tendenci nahrdvat v testovaci fazi vice neZ jeden — 4
7 ~ ~ . ~ s z . eocam
obrdazek, coz nelze. Vzdy je mozné nahrdt pouze jeden. ; h_ l
Switch Webcam B

Input . ON Webcam v
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Zdci a Zadky postupné nahraiji obrdzky ze véech ti slozek a pozoruji rozdily:

— Prvni slozka obsahuje obrdzky z trénovaci sady, tedy UpIné stejné, kterymi byl model natrénovan.
Model je tedy rozpozndavd témér na 100 %.

— Druhd sloZka obsahuje obrazky, které pasuji do 5 vytvorenych kategorii, ale model je nikdy nevidél.
Rozpozndvd je s jistotou blizici se k 100 %.

— Obrdzky ve treti sloZce se Uplné lisi. Nespadaji do Zadné z kategorii, presto je model s relativné vysokou
pravdépodobnosti rozpoznavd joko objekty z jedné vytvorené kategorie, popr. joko objekty z vice
vytvorenych kategorit.

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

a s urditou pravddpodobnosti odhaduije, do které kategorie (Class) spadaiji. Rikdme Zdkm, ot 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 nékteri 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
véci z rediného svéta.

Reflexe

Diskutujte s zdaky:

Jak dopadlo testovdni tvého modelu strojového uceni?

Pro¢ model rozpozndval chybné obrdazky 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 nd§ model), jok by vidél svet?

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

Jak probihd vytvdarFeni modelu pri strojovém uceni s ucitelem?

Ziskdme nejdrive data — v nasem pripadé to byly obrdzky. Ve fdzi anotace dat je rozdélime
do kateqorif (tfid, classes). Takto rozdélend data predlozime modelu strojového uceni a model
tzv. natrénujeme. KdyZ je hotov, prejdeme do testovaci faze, kde modelu ukazujeme obrdzky,
které nikdy nevidél. Ten vyhleddava vzory, které v trénovaci fézi identifikoval, a s ur€itou
pravdépodobnosti odhaduije, o jakou tfidu se jednd.

Joky je rozdil mezi daty a datasetem?

data — rdznorodd, nesetridénd data
dataset — anotovand, roztridénd data

roboti.gg
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