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Anotace 
 

Kompenzaļn² pomŢcky slouģ² handicapovanĨm osob§m ke zlepġen² kvality jejich ģivota. 

Jedn²m z druhŢ kompenzaļn²ch pomŢcek je i I4Control
È
 pro ovl§d§n² poļ²taļov®ho kurzoru po-

moc² lidsk®ho oka.  Na zaļ§tku bĨv§ ovġem probl®m klienty pŚimŊt, aby se s pomŢckou nauļili 

pracovat. V naġ² pr§ci jsme vytvoŚili vĨukovĨ tutori§l, kterĨ se skl§d§ z her implementovanĨch v 

programovac²m jazyku C#:  PicFinder, PicCreator a Gardener. Tutori§l pomŢģe klientŢm l®pe po-

chopit pr§ci s kompenzaļn² pomŢckou a snadnŊji si osvojit potŚebn® dovednosti. Z§roveŔ jsme 

implementovali rozhran² pro administr§tory, kteŚ² mohou hry pŚizpŢsobovat dle sv® potŚeby nebo 

potŚeby poļ²taļov®ho uģivatele. Administr§toŚi d§le mohou sledovat zlepġen² klientŢ a porovn§vat 

jejich vĨsledky. Hry je moģn® spustit pŚ²mo z menu I4Control
È
. D²ky tomu jsou hry pro klienty 

uģivatelsky pŚ²vŊtiv®. Hry jsme testovali pomoc² testŢ jednotek, integraļn²ch testŢ a akceptaļn²ch 

testŢ na skupinŊ dobrovoln²kŢ. V naġ² pr§ci jsme d§le navrhli a implementovali softwarov® rozhra-

n² pro ovl§d§n² poļ²taļe pomoc² akcelerometru nasazen®ho na prst. 

 

 

Summary 
Compensatory aids serve handicapped persons to improve their quality of life. System 

I4Control
È
 for controlling cursor using eye movements is a kind of compensatory aid. However, a 

problem appears at the very beginning when clients are taught how to use the aid properly. This 

dissertation includes a teaching tutorial, which consists of games implemented in the programming 

language of C#: PicFinder, PicCreator and Gardener. This tutorial is a convenient help while teach-

ing clients how to use the compensatory aid I4Control
È
. Alongside this an interface has been im-

plemented for administrators to make them be able to adjust games to their needs or the needs of 

customers. What is more, this system allows administrators to monitor clientsô improvements and 

compare their results. The games are accessible directly in the menu of the system I4Control
È
 ap-

plication and they are user-friendly for clients. The games have been tested using the unitôs tests, 

integration tests and acceptance tests on a group of volunteers. This dissertation also includes a 

design and an implementation of a software interface for using a computer with the assistance of an 

accelerometer fixed to a finger. 
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1. Đvod 

Poļ²taļe se v posledn²m desetilet² staly ned²lnou souļ§st² bŊģn®ho lidsk®ho ģivota. Aby jej 

mohli ovl§dat i motoricky handicapovan² uģivatel®, kterĨm jejich postiģen² znemoģŔuje ovl§dat 

myġ ļi kl§vesnici rukama, hledal se vhodnĨ ovl§dac² prvek. Na katedŚe kybernetiky Fakulty elek-

trotechnick® ĻVUT v Praze byl vyvinut syst®m I4Control
È 
, kterĨ umoģŔuje ovl§dat poļ²taļ po-

moc² oka. Pohyb tohoto p§rov®ho lidsk®ho org§nu Ś²d² okohybn® svaly, kter® jsou pŚi dystrofick®m 

onemocnŊn² napad§ny jako posledn². Na katedŚe kybernetiky vznikl prototyp zaŚ²zen² a na zaļ§tku 

z§Ś² 2008 syst®m I4Control
È
 uvedla do prodeje firma Medicton Group s. r. o..   

Ke klientovi, nebo osobŊ, kter® byl klient svŊŚen do opatrov§n², pŚijede administr§tor zpro-

voznit rozhran² I4Control
È
. Administr§tor software nainstaluje. Po nainstalov§n² je tŚeba pŚ²stroj 

kalibrovat. N§slednŊ jsou klientovi pŚed§ny manu§ly k pŚ²stroji. NŊkteŚ² klienti s nedostateļnou 

motivac² se pak vġemoģnŊ snaģ² si pr§ci ulehļovat a s kompenzaļn² pomŢckou nepracuj² dobŚe. 

V den instalace vŊtġinou klient tvrd², ģe vġemu rozum². N§slednŊ s I4Control
È
 delġ² dobu nepracuj² 

a nakonec telefonuj² administr§torovi, ģe I4Control
È
 nefunguje spr§vnŊ. PŚitom ve vŊtġinŊ pŚ²padŢ 

klient zapomene, jak se spr§vnŊ kompenzaļn² pomŢcka pouģ²v§. Proto je nutn®, aby n§mi imple-

mentovanĨ tutori§l umoģŔoval hodnotit zlepġen² pŚi pr§ci s kompenzaļn² pomŢckou. D²ky tomu 

pomŢģe eliminovat nedorozumŊn² na z§kladŊ ġpatn®ho pouģ²v§n² rozhran² ze strany uģivatele. 

Mnoho klientŢ je nejen motoricky, ale tak® ment§lnŊ handicapovanĨch. Proto je tŚeba, aby 

byl tutori§l jednoduchĨ a uģivatelsky pŚ²vŊtivĨ. 

Na katedŚe mikroelektroniky vznikl n§stroj osazenĨ akcelerometrem. Tento n§stroj by se 

mohl st§t dalġ²m rozhran²m, kter® by bylo integrov§no s rozhran²m I4Control
È
. Snaģili jsme se 

proto vymyslet vhodn® uspoŚ§d§n² a um²stŊn² tohoto pŚ²pravku na konļetiny a implementovat roz-

hran² pŚ²pravku tak, aby byl pouģitelnĨ k ovl§d§n² poļ²taļe handicapovanĨmi osobami. 

Naġ²m c²lem tedy bylo vytvoŚit vĨukovĨ tutori§l, kterĨ by pomohl zaġkolen² handicapova-

nĨch klientŢ pouģ²vaj²c²ch n§stroj I4Control
È
. N§slednŊ pak implementovat nov® vstupn² rozhran² 

poļ²taļe. [1] 
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2. VĨukovĨ tutori§l 

2.1. Handicapovan® osoby a podpŢrn® technologie 

Zdravotn² postiģen² (handicap) je podle IKF (ICF) klasifikace komplexn² pojem pokrĨvaj²c² 

poruchy, nemoci, omezen² pohyblivosti nebo ¼ļasti na spoleļenskĨch aktivit§ch. Lid® mohou trpŊt 

celou ġk§lou postiģen². V z§sadŊ mŢģeme rozliġit ļtyŚi z§kladn² skupiny osob s omezenou schop-

nost² pohybu a orientace: 

A. Osoby se zdravotn²m postiģen²m: 

a) osoby s pohybovĨm postiģen²m 

b) osoby se smyslovĨm postiģen²m zraku 

c) osoby se smyslovĨm postiģen²m sluchu 

 

B. osoby s doļasnĨm zdravotn²m postiģen²m ï osoby s akutn²m ¼razem znemoģŔuj²c²m po-

hyb (napŚ. zlomen® konļetiny) a osoby trp²c² n§hlou zdravotn² indispozic² (nevolnost, alergie, 

epilepsie, astma apod.) 

 

C. senioŚi 

 

D. osoby s doļasnĨm pohybovĨm omezen²m (tŊhotn® ģeny, rodiļe s malĨmi dŊtmi 

v koļ§rc²ch ļi bez nich, osoby doprov§zej²c² lidi s ment§ln²m postiģen²m, osoby pŚepravuj²c² 

objemn® ļi tŊģk® n§kupy nebo zavazadla) 

Å osoby mal®ho ļi nadmŊrn®ho vzrŢstu 

 

Osoby se zdravotn²m postiģen²m mŢģeme d§le dŊlit na osoby: S tŊlesnĨm omezen²m, smys-

lovĨm omezen²m, ment§ln²m omezen²m (viz obr§zek 1). 

Osoby s tŊlesnĨm postiģen²m maj² probl®m s ovl§d§n²m PC pomoc² klasickĨch rozhran² 

(myġ, kl§vesnice). V dobŊ bouŚliv®ho rozvoje soci§ln²ch s²t² a internetov® komunikace jsou pak 

lid® s postiģen²m jeġtŊ v²ce vyļleŔov§ni ze spoleļnosti. Je tedy tŚeba pouģ²t nŊkterou z podpŢrnĨch 

technologi² (kompenzaļn²ch pomŢcek). 

Kompenzaļn² pomŢcka je jakĨkoliv pŚedmŊt, ļ§st zaŚ²zen² nebo produkļn² syst®m, z²skanĨ 

standardn²m komerļn²m zpŢsobem, upravenĨ, nebo pŚizpŢsobenĨ, kterĨ je vyuģ²v§n pro zvĨġen², 

udrģen² nebo zlepġen² funkļn²ch schopnost² jednotlivcŢ se zdravotn²m postiģen²m. 

http://fast10.vsb.cz/vzdelavaci-modul-bezbarieroveho-uzivani-staveb/osoby_s_tekym_pohybovym_postie.htm
http://fast10.vsb.cz/vzdelavaci-modul-bezbarieroveho-uzivani-staveb/osoby_se_smyslovym_postienim_z.htm
http://fast10.vsb.cz/vzdelavaci-modul-bezbarieroveho-uzivani-staveb/osoby_se_smyslovym_postienim_s.htm
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Obr§zek 1: RozdŊlen² handicapŢ [2] 

 

PodpŢrn® technologie - PT (Assistive Technologies - AT) pŚedstavuj² sloģitou a mnohotv§r-

nou oblast. PT mŢģe m²t mnoh® definice, v z§vislosti na typu konstrukce, ģ§douc²ch vĨstupech, 

typu pouģit® technologie. Z hlediska konstrukļn²ch sloģitost² jedna z definic podpŢrnĨch technolo-

gi² Ś²k§, ģe jsou syst®mem netechnologickĨch (no-tech), n²zkotechnologickĨch (low- tech) a po-

kroļilĨch (high-tech) n§strojŢ a strategi², kter® odpov²daj² potŚeb§m, schopnostem a aktivit§m kon-

kr®tn² osoby. PT pŚedstavuje pomocnĨ n§stroj, jenģ napom§h§ pŚi realizaci ¼kolŢ, kter® by byly 

jinak bez t®to pomoci pouze tŊģko aplikovateln®, pŚ²p. neuskuteļniteln® pŚi pouģit² dostupnĨch 

bŊģnĨch zdrojŢ v dan®m pŚ²padŊ. PT mŢģe pomoci jednotlivcŢm s postiģen²m prov§dŊt kaģdoden-

n² aktivity, pomoci pŚi komunikaci, studiu, pr§ci nebo rekreaļn²ch aktivit§ch, v podstatŊ jim pom§-

h§ dos§hnout vyġġ² nez§vislost a kvalitu ģivota. PodpŢrn® technologie mohou zlepġit vĨkon fyzic-

kĨch i ment§ln²ch funkc². 

Existuje nŊkolik zpŢsobŢ klasifikace PT, v z§vislosti na ¼ļelu pouģit². Nejrozġ²ŚenŊjġ² je kla-

sifikace ISO 9999/EN29999 (tato klasifikace je produktovŊ orientovan§). Klasifikace zaŚazuje n§-

stroje do deseti tŚ²d na z§kladŊ jejich hlavn²ho ¼ļelu: 
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¶ PomŢcky pro terapii a cviļen² 

¶ Prot®zy a ort®zy 

¶ PomŢcky pro osobn² p®ļi a ochranu 

¶ PomŢcky pro osobn² pohyblivost 

¶ PomŢcky pro dom§cnost 

¶ Vybaven² a adaptaļn² prvky pro dŢm a jin® prostory 

¶ PomŢcky pro komunikaci, informace a signalizace 

¶ PomŢcky pro zach§zen² s pŚedmŊty a n§Śad²m 

¶ PomŢcky a zaŚ²zen² pro zlepġen²  

Ļasto se pŚi vyuģit² kompenzaļn²ch pomŢcek vyuģ²v§ jinĨch ļ§st² tŊla tak, aby nahradili 

funkci jinĨch, ļasto nepouģitelnĨch ļ§st² tŊla. TypickĨm pŚ²kladem je ovl§d§n² poļ²taļe pomoc² 

oka, kter® mŢģe pomoci napŚ²klad kvadruplegickĨm pacientŢm k ovl§d§n² poļ²taļe a nahradit tak 

zcela kl§vesnici a myġ. [2,3,4] 

 

 

2.2. MŊŚen² pohybu oka 

V souļasn® dobŊ existuje nŊkolik metod mŊŚen² pohybu oka. Jednou z nejstarġ²ch je elektro-

okulografie (EOG), kdy se sn²m§ pohyb oka prostŚednictv²m elektrod um²stŊnĨch na kŢģi okolo 

oka. Vyuģ²v§ rozd²ln® elektrick® potenci§ly rohovky a s²tnice, kter® zpŢsobuj² pŚi zmŊnŊ polohy 

oka zmŊny v elektrostatick®m poli. Magnetickou obdobou t®to metody je magnetookulografie 

(MOG). Pohybem oka v magnetick®m poli se mŊn² indukce sn²mac² c²vky. Magnetick® pole je 

vytv§Śeno jednou, popŚ²padŊ dvŊma bud²c²mi c²vkami, podle toho, zda je tŚeba mŊŚit horizont§ln² i 

vertik§ln² sloģku pohybu. Nelze opomenout ani sledov§n² odraģen®ho svŊtla fotodetektorem. Tato 

metoda vyuģ²v§ skuteļnost, ģe skl®ra (b²lĨ vazivovĨ obal oka, vpŚedu pŚech§zej²c² v rohovku) od-

r§ģ² v²ce dopadaj²c²ho svŊtla neģ rohovka. Mnoģstv² odraģen®ho svŊtla se proto pŚi osv²cen² oka 

mŊn² spolu s ¼hlem jeho natoļen². 

Dalġ² metodou je videookulografie (VOG), kter§ ke sledov§n² polohy oka a jeho stavu (ote-

vŚen² ļi zavŚen²) pouģ²v§ kameru. ObecnŊ se vyuģ²vaj² dva zpŢsoby um²stŊn² kamery: 

¶ Kamera je postavena naproti subjektu 

¶ Kamera je upevnŊna pŚ²mo na hlavŊ subjektu 
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Ve druh®m pŚ²padŊ je na rozd²l od prvn²ho (absolutn²ho) mŊŚena relativn² poloha oļ² vzhle-

dem k hlavŊ a k urļen² absolutn²ho smŊru je tŚeba sledovat i pohyb hlavy. Pokud je kamera um²s-

tŊna samostatnŊ, je tŚeba udrģet oko v jej²m zorn®m poli a z§roveŔ odliġit rotaci oka od translaļn²-

ho pohybu hlavy. 

 

 

2.3. I4Control
È
 

Syst®m I4Control
È
 je n§stroj slouģ²c² motoricky handicapovanĨm osob§m, pŚiļemģ nahrazu-

je funkci vstupn²ho rozhran², myġi. I4Control
È
 Vyuģ²v§ videookulografickou metodu, kter§ za-

znamen§v§ kamerou pohyby oļ² a stavy oka. Z§kladem zaŚ²zen² je mal§ kamera pŚipevnŊn§ 

k brĨlov® obrubŊ tak, aby z bezprostŚedn² bl²zkosti sn²mala uģivatelovi pohyby oļ². ZaŚ²zen² vyu-

ģ²v§ neionizuj²c² infraļerven® z§Śen² na vlnov® d®lce 940 nm se spektr§ln²m rozsahem 880 aģ 1040 

nm. 

 

 

Obr§zek 2: I4Control
È 

[4] 

 

Z²skanĨ videosign§l se pŚen§ġ² do Ś²d²c²ho modulu, ze kter®ho jsou data vedena prostŚednic-

tv²m linky USB a videokabelu pŚ²mo do osobn²ho poļ²taļe, kde jsou n§slednŊ zpracov§na. Jedn²m 

z hlavn²ch ¼kolŢ Ś²d²c²ho modulu je galvanick® oddŊlen² sign§lŢ. Jedn§ se totiģ o zdravotnickĨ 

prostŚedek. D§le viz [5,6]. 

Pohyb poļ²taļov®ho kurzoru je ovl§d§n v nŊkolika moģnĨch variant§ch. Ģ§dn§ ovġem nepo-

skytuje zpŢsob ovl§d§n² pŚ²mĨm pohledem, tj. pŚem²stŊn² poļ²taļov®ho kurzoru pŚ²mo tam, kam se 

uģivatel d²v§. 
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Pohyb poļ²taļov®ho kurzoru je Ś²zen vĨchylkou z klidov® polohy (ļernĨ ļtvereļek na sche-

matickĨch obr§zc²ch 3, 4, 5, 6, 7, 8). KterĨm smŊrem a na jak dlouho se detekovanĨ stŚed zorniļky 

(ļernĨ bod na obr§zc²ch 3, 4, 5, 6, 7, 8) vychĨl² z klidov® polohy, t²m smŊrem a po tu dobu se kur-

zor pohybuje. Vģdy do t® doby, neģ se opŊt vr§t² zpŊt do klidov® polohy. 

Bez pohybu kurzoru je detekovanĨ stŚed zorniļky (ļernĨ bod na schematick®m obr§zku - 

Obr§zek 3) v z§kladn² poloze, tj. ve stŚedu klidov® z·ny ï pohled do centra monitoru (ļernĨ ļtve-

reļek na schematick®m obr§zku - Obr§zek 3).  

 

 

PŚi pohybu kurzoru nahoru je detekovanĨ stŚed zorniļky (ļernĨ bod na schematick®m obr§z-

ku, ļervenĨ bod na re§ln®m obr§zku oka) nad klidovou z·nou (ļernĨ ļtvereļek na schematick®m 

obr§zku - Obr§zek 4). 

Pokud chceme pohnout kurzorem dolŢ, detekovanĨ stŚed zorniļky (ļernĨ bod na schematic-

k®m obr§zku - Obr§zek 5) je pod klidovou z·nou (ļernĨ ļtvereļek na schematick®m obr§zku - 

Obr§zek 5). 

PŚi pohybu kurzoru doleva je detekovanĨ stŚed zorniļky (ļernĨ bod na schematick®m obr§z-

ku, ļervenĨ bod na re§ln®m obr§zku oka) vlevo od klidov® z·ny (ļernĨ ļtvereļek na schematic-

k®m obr§zku - Obr§zek 6). 

PŚi pohybu kurzoru doprava je detekovanĨ stŚed zorniļky (ļernĨ bod na schematick®m ob-

r§zku, ļervenĨ bod na re§ln®m obr§zku oka) vpravo od klidov® z·ny (ļernĨ ļtvereļek na schema-

tick®m obr§zku - Obr§zek 7). 

 

 

Obr§zek 6: Pohyb kurzoru do-
leva [4] 

 

Obr§zek 7: Pohyb kurzoru do-
prava [4] 

 

Obr§zek 8: Klik [4] 

 

 

Obr§zek 3: Bez pohybu kurzo-
ru [4] 

 

Obr§zek 4: Pohyb kurzoru na-
horu [4] 

 

Obr§zek 5: Pohyb kurzoru dolŢ 
[4] 
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ProstŚednictv²m zav²r§n² oka ( Obr§zek 8 ) zad§v§ uģivatel syst®mu pŚ²kazy. Aby mohlo za-

Ś²zen² pouģ²vat v²ce pŚ²kazŢ, jsou rozpozn§v§ny ļtyŚi typy d®lky zavŚen² oka. Jednotliv® ļasov® 

konstanty a jejich odpov²daj²c² pŚ²kazy jsou nastaveny v profilu v dialogov®m oknŊ I4Control
È
 

zaŚ²zen² a Mapov§n² pohybŢ a akc². K jednotlivĨm klikŢm (Klik zavŚen²m oka, Dvojn§sobn® klik-

nut²m zavŚen²m oka, Trojn§sobn® kliknut² zavŚen²m oka, ĻtyŚn§sobn® kliknut² zavŚen²m oka) mŢ-

ģeme zvolit n§sleduj²c² akce: ģ§dn§ akce; kliknut²; vstup / opuġtŊn² menu; emulace kliknut² pravĨm 

tlaļ²tkem myġi; emulace dvojkliku levĨm tlaļ²tkem myġi; aktivovat scrollovac² reģim; stisknut² 

kl§vesy ENTER. 

PŚed samotnĨm pouģit²m je tŚeba pŚ²stroj spr§vnĨm zpŢsobem kalibrovat. D§le viz [4]. Pro-

v§d² se za pomoci dalġ² osoby. Jedn§ se o adaptaci (nastaven² ļi pŚizpŢsoben²) zaŚ²zen² uģivatelo-

vĨm fyziologickĨm parametrŢm (napŚ. rŢzn®mu um²stŊn² oļ² ļi rozd²ln®mu tvaru a velikosti nosu).  

Jedn²m z ovl§dac²ch prvkŢ I4Control
È
 je dynamick® menu (viz obr§zek 9). D²ky velkĨm 

ikon§m umoģŔuje uģivateli pohodlnŊ ovl§dat tento n§stroj. [1, 4] 

 

 

Obr§zek 9: Menu I4Control
È
 

 

2.4. Stav tutori§lu pŚed vytvoŚen²m diplomov® pr§ce 

Đlohy pro tr®nink pom§hali klientŢm pŚed vytvoŚen²m diplomov® pr§ce se zaġkolen²m 

v pr§ci s rozhran²m I4Control
È
. CelĨ proces zaġkolen² by se dal rozdŊlit do tŚech krokŢ (viz obr§-

zek 10). 
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Prvn²m krokem u klienta zaļ§teļn²ka bylo napŚ²klad ovŊŚen² ļasovĨch konstant pomoc² zvu-

kov®ho sign§lu. Klient nejdŚ²ve zav²ral oko na pŚedem definovanou dobu. Pokud byla ¼loha spr§v-

nŊ provedena, klient uslyġel zvukovĨ sign§l. Po pouģit² zvukov® zpŊtn® vazby n§sledovaly ¼lohy 

spojen® s malov§n²m (vybarvov§n²m obrazcŢ) a n§slednŊ hry. 

 

Obr§zek 10: VĨvojovĨ diagram pŚed vytvoŚen²m diplomov® pr§ce 

 

2.4.1. Đlohy spojen® s malov§n²m 

Đlohy spojen® s malov§n²m se prov§dŊly na pŚedem pŚipravenĨch obrazc²ch, kde se pouģ²-

valo k vybarvov§n² ļtvercŢ n§stroje plechovky s barvou. Pro zaġkolen² klientŢ bylo pouģito nŊko-

lik variant obrazcŢ (napŚ²klad Obr§zek 11 a obr§zek 12). 

 

 

Obr§zek 11: Kalibrace1.bmp [4] 

 

Obr§zek 12: Ctverecky18x32.bmp [4] 
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CelĨ proces zaġkolen² pomoc² ¼loh spojenĨch s malov§n²m pro I4Control
È 

by se dal zobec-

nit pomoc² obr§zku 13. Proces v tomto pŚ²padŊ vģdy vyģadoval z§sah asistenta, kterĨ pomohl na-

stavit prostŚed² pro n§cvik. 

 

 

Obr§zek 13: Posloupnost krokŢ pro ¼lohy spojen® s malov§n²m 

 

 

2.4.2. Hry  

V menu aplikace I4Control
È
 (obr§zek 14) bylo moģn® vyuģ²t aplikace Hled§n² min. Uģivatel 

spustil z menu I4Control
È
 hru Hled§n² min a snaģil se hru ¼spŊġnŊ dokonļit (viz obr§zek 15). 

 

 

Obr§zek 14: Menu I4Control
È
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Obr§zek 15: Hled§n² min 

 

Dalġ² hry byly realizov§ny mimo I4Control
È
. Postup krokŢ byl n§sleduj²c²: 

¶ Spustit program Pexeso (pexeso.exe). 

¶ Prov®st nastaven² programu vhodn® pro danĨ poļ²taļ (vĨbŊr obr§zkŢ dle vlastn²ho 

uv§ģen², poļet kartiļek 10 x 8, poļet hr§ļŢ ï 1 hr§ļ, otoļen² kartiļek ï celĨ tah) a 

stiskem tlaļ²tka OK potvrdit vĨbŊr (obr§zek 16). 

 

 

Obr§zek 16: Pexeso ï vstupn² obrazovka 

 

Obr§zek 17: Pexeso - hra 

 

¶ SpuġtŊn² aplikace I4Control
È
 vļetnŊ proveden² kalibrace. 

¶ PŚepnut² do aplikace Pexeso (obr§zek 17). 
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¶ Pohybem oka dojedeme kurzorem na vybranou kartu a klepnut²m lev®ho tlaļ²tka 

myġi (zavŚen²m oka na 1sec pŚi standardn²m nastaven²) obr§t²me pŚ²sluġnou kartu. 

DvŊ stejn® karty, obr§cen® v jednom tahu, po dalġ²m kliknut² zmiz². DvŊ rozd²ln® ob-

r§cen® karty se po n§sleduj²c²m klepnut² myġi opŊt automaticky obr§t². C²lem hry je 

odstranit vġechny dvojice obr§zkovĨch karet. 

¶ Pro novou hru zvol²me odpov²daj²c² pŚ²kaz z menu um²stŊn®ho vpravo. Takt®ģ pro 

ukonļen² hry. 

 

 

2.5. Vstupn² analĨza 

VĨrobek, aŠ je to software, ļi nŊco jin®ho, je tŚeba peļlivŊ zac²lit na danou skupinu klientŢ 

(d§le viz [7]). V tomto pŚ²padŊ jsou c²lovou skupinou lid® s handicapem. 

Tutori§l by mŊl bĨt tedy vytvoŚen tak, aby mŊl jednoduch® a intuitivn² ovl§d§n². NezŚ²dka 

kdy bude slouģit i ment§lnŊ postiģenĨm klientŢm. 

Jako vhodn® se jev² pouģit² her pŚi tvorbŊ vĨukov®ho tutori§lu. 

V dneġn² dobŊ existuje velik® mnoģstv² her. Jejich nevĨhodou pro pouģit² v I4Control
È
 je, ģe 

je pro klienta obt²ģn® tyto hry spouġtŊt. Dalġ² nevĨhodou muģe bĨt obt²ģn® ovl§d§n². Klienta hry 

pŚestanou bavit. 

Hry by tedy nemŊly bĨt pŚ²liġ sloģit®. Na klienta by mŊly nav²c pŢsobit pozitivnŊ a vynikat 

vhodnou kombinac² barev. Pokud bude hran² v klientovi vyvol§vat pŚ²jemn® pocity, je t®mŊŚ zaru-

ļen®, ģe se k hran² bude vracet a tak zlepġovat sv® schopnosti ovl§dat I4Control
È
. 

PŚi implementaci bude vhodn® vyuģ²t nŊkter§ z motivaļn²ch pravidel: 

¶ NepŚizpŢsobujte lidi ¼kolŢm, ale ¼koly lidem. 

¶ Pod nechci se mŢģe skrĨvat neum²m nebo nemohu. 

¶ Lid® mus² bĨt spokojen² alespoŔ s nŊļ²m.  

PŚiļemģ hran²m her by hr§ļ mŊl bĨt motivov§n apetenc², nikoli si ke hr§m vytvoŚit averzi. 

[8] 

Z rozs§hl® nab²dky her se n§m funkļnŊ zal²bil vĨukovĨ tutori§l GCompris [9], slouģ²c² 

k vĨuce dŊt² pro pr§ci s operaļn²m syst®mem Linux. 
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Pro pr§ci s myġ² je vĨhodn§ hra, pŚi kter® mus²me ĂumĨtñ vġechny ġmouhy ve tvaru ļtverce. 

To je moģn® prov®st pŚem²stŊn²m kurzoru nad konkr®tn² ġmouhu. Dalġ² ¼rovnŊ jsou postupnŊ slo-

ģitŊjġ² poļtem ļtvercŢ a nutnost² do dan®ho m²sta vstoupit dvakr§t.  

 

 

Obr§zek 18: GCompris ï hra 1 [9] 

 

Obr§zek 19: GCompris ï hra 1 [9] 

 

D§le je moģn® v dalġ²ch kolech pouģ²t klik§n² na ġmouhy (jednou nebo v²cekr§t). PŚi prvn²m 

kliku ļtverce zmŊn² barvu, aby bylo jasn®, ģe jsme na nŊho klikli. 

Dalġ² hrou je vykreslov§n² obr§zkŢ pomoc² klik§n² na body. PŚi klik§n² se dokresluj² jednot-

liv® spojnice. Postup viz obr§zky (obr§zky 20, 21). 

 

 

Obr§zek 20: GCompris ï hra 2 [9] 

 

Obr§zek 21: GCompris ï hra 2 [9] 

 

PostupnŊ se pak s vyġġ²mi koly roste obt²ģnost vykreslovanĨch obrazcŢ (viz obr§zky 22, 23). 
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Obr§zek 22: GCompris ï hra 2 [9] 

 

Obr§zek 23: GCompris ï hra 2 [9] 

 

Dalġ² hra bude slouģit k natr®nov§n² pohybu po pŚedem stanoven® dr§ze. Hadic² chceme za-

l²t vodou kvŊtiny, pŚiļemģ je hadice ucpan§ z§tkou. Kurzor myġi pak sleduje z§tku a posunut²m 

doc²l²me toho, ģe jsou kvŊtiny zality (viz obr§zky 24, 25). 

 

 

Obr§zek 24: GCompris ï hra 3 [9] 

 

Obr§zek 25: GCompris ï hra 3 [9] 

  












































































