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V takovych situacich je opét tfeba s pristrojem experimentovat a zjistovat, za jakych okolnosti za¢ne
fungovat Spatné.

Nékteré interaktivni problémové situace mohou byt dynamické. To znamen3, Ze se mohou samovolné
ménit plisobenim rdznych vlivl, které nema Fesitel problému pod kontrolou.® Napfiklad automat na
prodej jizdenek se mizZe sam vratit do plavodniho nastaveni, kdyZ po dobu 20 sekund nedojde ke
stisknuti Zadného tlacitka. Takové autonomni chovani systému je tfeba pozorovat a pochopit, aby
mohlo byt ve snaze o dosaZeni stanového cile (koupeni jizdenky) viibec brano v Gvahu.

STATICKE PROBLEMOVE SITUACE

Ve statickych problémovych situacich mohou nastdvat dobre definované nebo Spatné definované
problémy. V dobfe definovaném problému jsou jasné specifikovdny vSechny podstatné okolnosti
problému: soucasny stav, cilovy stav a dostupné ukony (Mayer a Wittrock, 2006). Pfikladem takového
problému je vySe uvedena uUloha o hledani nejrychlejsi trasy. Problémova situace neni dynamicka (v
prabéhu reseni se samovolné neméni), vSechny podstatné informace jsou od pocatku znamy a cil je
jednoznacny.

Jinymi pfiklady dobfe definovanych problém jsou klasické logické hlavolamy (napf. ,hanojské véze“
nebo ,,nadoby s vodou” — viz napt. Robertson, 2001), ulohy na rozhodovani, ve kterych je tfeba se
rozhodnout na zakladé urcitého poctu dobre definovanych moZnosti a omezujicich podminek (napf.
zvolit spravny lék proti bolesti, je-li k dispozici dostatek informaci o pacientovi, jeho nemoci a
dostupnych lécich), nebo Ulohy na rozvrhovani a planovani, v nichZ je dan soupis ukold, které je tieba
vykonat, doba potiebna na jejich provedeni a vzajemné zavislosti mezi nimi.

Mayer a Wittrock (2006) upozoriuji, Ze ,vyukové materidly ¢asto uprednostnuji dobre definované
problémy, ackoli vétiina redlnych Zivotnich problémi je definovana $patné“. Spatné definované
problémy, které mohou byt svou povahou statické nebo interaktivni, maji ¢asto vice cilli, které jsou
navzajem protichldné. To znamen3, Ze pfiblizovani se k jednomu cili mize clovéka zaroven vzdalovat
od jiného cile ¢i cil(. PFfi feSeni takovych problémi je tfeba stanovit si priority, dat kazdé z nich urcitou
vahu a najit prijatelné kompromisni feseni (Blech a Funke, 2010). Ptikladem takového problému je
nalezeni, nejlepsi” trasy mezi dvéma misty. Je nejlepsi trasou ta nejkratsi, ta nejrychlejsi, ta nejpfiméjsi,
atd.? SloZitéjSim pfipadem je navrhovani auta, které by mélo splfiovat fadu vzdjemné si odporujicich
poZadavkd, jako je Uspornost provozu, nizka cena, vysoka bezpecnost, maly dopad na Zivotni prostredi
atd.

POSTUPY UPLATNOVANE PRI RESENi PROBLEMU

Razni autofi vyzdvihuji rizné kognitivni dovednosti, které se uplatriuji pfi feseni problému, v jejich
pristupech lze vSak nalézt i fadu podobnosti. Pfi vymezeni postupl sledovanych v Setfeni PISA 2012
vychazime ze zavér( kognitivnich psychologl (napf. Baxter a Glaser, 1997; Bransford et al., 1999;
Mayer a Wittrock, 1996, 2006; Vosniadou a Ortony, 1989) a samoziejmé i z prikopnické prace, kterou
publikoval Polya (1945). Soucasné jsme zohlednili vysledky nejnovéjsich vyzkum o feSeni komplexnich
a dynamickych problém( (Blech a Funke, 2005, 2010; Funke a Frensch, 2007; Greiff a Funke, 2008;
Klieme, 2004; Osman, 2010; Reeff et al., 206; Wirth a Klieme, 2004).

6 N&kterymi autory je termin ,,dynamicky” pouZivan pro ozna&eni simulovanych fyzikdlnich systému, na néZ muaze fesitel
pUsobit a dostdvat od nich zpétnou vazbu. Kdyz se v takovych pripadech méni problémova situace automaticky bez zasahu
resitele, byvaji tyto problémy oznacovany jako problémy s viastni dynamikou (napf. Blech a Funke, 2005).
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