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Abstrakt

,Programu na modelovani experimentu a
podporu vyuky fyziky je cela rada. V prispevku
budou predstaveny nekteré z nich a
prezentovany jejich moznosti vcetne diskuse o
Jejich vyuzitelnosti v edukachim procesu.
Soucasti prednasky budou i nekteré praktické
ukazky.”




Osnhova

ProcC fici ano open source a Linuxu ve
Skolstvi.

Nastroje na analyzu a vizualizaci dat.
Phun — fyzika zabavnée pro malé i velké.
Step — skolni simulace rychle a jednoduse.
Tvorba elektrickych obvodu v Linuxu.
Astrofyzika.

DalSi moznosti.




RVP pro gymnazia

,Oblast Informatika a ICT na gymnaziu
prohlubuje u Zaka schopnost tviréim
zpusobem vyuZivat informacni a komunikacni
technologie, informacni zdroje a moznosti
aplikacniho programoveého vybaveni s cilem
dosahnout lepsi orientaci v narustajicim
mnoZzstvi informaci...”




ProC open source

Je zde rozmer eticky — snazime se studenty
naucit nekrast.

Rozmeér ekonomicky — open source je pro
Skolu levnegjsi, zvlaste pokud potrebuje vice
licenci.

Cilem je, aby bylo mozné uzivat jedno
prostredi doma | ve Skole a to bezplatné na
straneé studenta.

Je zde moznost ukazat vice programovych
alternativ.




Nastroje pro vizualizaci a analyzu dat (nejen) ve
fyzikalni praktiku




Motivace

Potfebujeme zobrazit néjakad data — vysledky
méreni, experimentu, dotaznikd,...

Potrebujeme tato data analyzovat — zjistit
funkcni zavislost a matematicky ji popsat.

Je nutné primérené jednoducheé prostredi,
nebot s daty musi umet nakladat témer kazdy.




Nastroje pro analyzu a vizualizaci
dat

Didaktickd vhodnost - student se nauci
premyslet dopredu o tom co meéri, jak to
Zpracuje a co vlastneé bude chtit zjistit.

Podstatne esteticky hezcCi vystupy.

Nesrovnatelné vyssSi vykon pfi velkem
mnozstvi dat.

Zasadneé Sirsi moznosti analyzy.




Priklady

» ZUzime svou pozornost na oteviené, zdarma
dostupné programy.

» Konkreétni zastupci:
» SciDAVis

« QtiPlot

l » LabPlot

» gnuplot

* Vesuv

-




SciDAVis

Fork QtiPlot urCeny pro vyuziti ve vzdelavani.
Jen nejbéznejsi funkcionalita, ale velmi
snadné ovladani.

Orientace na bézné potrebné nastroje -
zakladni prolozeni, jednoducheé grafy, snadna
aplikace funkci na sloupec.

Existuje bezplatneé pro Linux 1 Windows.
Ovladani zvladne opravdu kazdy.
Asi nejlepsi volba pro skoly.




SciDAVIs
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LabPlot

Zameren na 3D grafy, ale k dispozici jsou take
2D varianty.

UrcCen pro Linux (KDE), ale lze je] spustit | pod
Windows.

Podpora importu/exportu projektt Originu.
Podpora prace s databazemi.

Zakladni paleta funkci obvyklych, ale nechybi
ani specialni nastroje.
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QtiPlot

Nabizi zakladni funkce pro tvorbu grafu ve 2D
| 3D, vCetné pomerne pokrocilé analyzy.

Je k dispozici v Cestineg, ale bezplatneé jen pro
Linux, pro Windows je nutné si priplatit.
Vysoky vykon | funkcnost.

Znacna podobnost Originu — méne funkci, ale
jednoduché ovladani.

Stabilni béh programu, dobry vykon.
Standard v oblastt mezi open source
programy.
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Phun

Grafické prostredi pro simulaci mechanickych
déjl (srazky, kmitani, jednoduché stroje,...).

Vhodné pro déti od prvniho stupné ZS po
vysokoskolaky.

Je zde mozné menit odpor prostredi,
gravitaci,...

Nastavovat materialové viastnosti.
Metoda prace ,tahni a pust.”




Phun

Zajimava e také funkce, ktera umoznuje
pripojit k urCitému objektu stétec a pomoci negj
zachytit trajektorii pohybu daného telesa.

Je mozné vypisovat zakladni charakteristiku
pohybu.

Menit rychlost, hmotnost, energii Ci hustotu
telesa.

K dispozici pro MAC OS, Linux i Windows.




Phun
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Step

Soucast KDE EDU, neni lokalizovany.

UrcCeny pro Ciste skolni aplikace.

Pracuje s objekty jako jsou hmotné body,
pevna telesa, idealni kapalina.

Velice dobry nastroj na ilustraci teoretického
aparatu fyziky.

Meéneé nazorny a zabavny nezli Phun.

Je mozné demonstrovat nejen mechaniku, ale
| termiku a elektrostatiku.




Step

Objektim se pfifazuji zcela presné fyzikalni
viastnosti.

Vymodeluje se scéna a spusti se.

K objektim je mozné pfidat i doplfujici
informacni  prvky, jako je nastroj na
vykreslovani grafu, metr, poznamky nebo
ovladace.

Jsou zde prvky funkcCni (télesa, cCastice) a
pomocne (kotvy, pruzinky, motorky).




Step

- Je mozné pracovat se silami (gravitacni,
elektrostatickou a tihovou).

- Umoznuje modelovat pomerne slozité sceny.

* Problémy s rychlosti a stabilitou jsou ale
pfitomné stale.
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Step
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Tvorba elektrickych obvodu

Moznost modelovat elektrické a logicke
obvody na pocitaci.

Velké mnozstvi soucastek, jednoduché
merent.

Dobra nazornost.
Moznost vyuky navrhu schémat.
Pfedevsim pro primyslové Skoly.




Pfiklady programu

Qucs

gEDA

KLogic

Circuit symulator

Oregano
KiCad

T e—




Oregano

Predevsim pro mensi (skolni) projekty.

N = N "\ /

(pfedevSim zapojovani prvku).

Neprilis logické Clenéni  jednotlivych
komponent.
Velmi kvalitni analyzu signalu - od

frekvencnich zavislosti az po Fourierovu
analyzu.




Oregano
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QuICS

Jednoduché ovladani, lokalizovano do cestiny.

UrCené pro skolni vyuziti.
Metoda ovladani tahni a pust.

Prvky jak klasicky fyzikalni, tak take logicke a
elektrotechnickeé.

Je mozné snadno deaktivovat komponenty,
aniz by se prerusil obvod.

Tvorba grafu nejriznéjSich charakteristik Ci
export ,namerena data.“
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Astrofyzika

» Rada drobnych i vétSich nastroji pro
pozorovani nocni oblohy:

e KStar
e Stellarium
e Skychart

* | pro vypocty:

* Planety




Stellarium

Vizualné velice zdarilé planetarium.

Podpora souhvézdi, vyhledavani objektu.

Prace s katalogy Messier, Hipparchos Ci NGC
objekty.

Prace s mrizkami, casovymi zavislostmi.

RUzNé druhy map.
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Planets

Velice prosté prostredi.
Modelovani pohybu téles v gravitacnim poli.

Moznost nastaveni pruznosti téles, jejich vahy,
hodnotu gravitacni konstanty nebo toho, jakou
budou mit jednotlivé objekty rychlost.
Libovolné pridavani riznych objektu.

Moznost vytvoreni si vlastni slunecni
soustavy.




X, S~ Help | ©0 0 Planets
[Welcome to Planets!

|Planets is a simple orbital planetary simulator. A short
introduction to planets can be found at:

http://planets.homedns.org/getting_started.html

The following is a list of keybindings. MNote that a summary
of keybindings can be found in the KEYBINDINGS.txt file
distributed with this program.

H Display this help dialog

a Add Planet

plus, equal, KP_Add Zoom In

minus, underscore, KP_Subtract Zoom Qut

b Toggle true bounce

C, space Center

k Display option dialog

0 Change all colors

q. Escape Quit

e Reset to empty universe

s Save Unlverse

1 Load Universe

u Undo (undoes last planet insertion)
g Go Back (goes back to last planet insertion)
p Toggle Pause

t Toggle Trace

d Double Trace Length

h Halve Trace Length

] Place random orbital planet

] Place random orbital planmet (unidirectional)
r Place random planet

X Cancel C-0-M tracking
Up Pan Up

Down Pan Down

Left Pan Left

Right Pan Right

v Display this screen at startup?




DalSi moznosti

Lety vesmirem s Celestia.

Moznost pouzit PC s Linuxem na automatizaci
mereni.

Experimenty se zvukovou kartou.
Matematické modelovani.

N /7

A mnoho dalSiho.
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Dekuji za pozornost

Sifeno pod licenci GNU FDL
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