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Joniskio ,,Ausros” gimnazijos
direktoriaus 2025 m. rugséjo 4 d.
jsakymu Nr. V-70

Laboratorinio darbo aprasas

Dalykas: Robotika
Klase: Ig (9 kl.)

Darbo pavadinimas:

Judéjimo pagrindai — vaik§c¢iojimas ir balansavimas

Darbo tikslas:

ISmokti valdyti EDBOT Mini roboto kojy ir ranky judesius, suprasti balansavimo
(pusiausvyros) ypatumus ir svarbg bei gebéti pritaikyti skirtingus judéjimo parametrus
siekiant stabilaus roboto judéjimo.

Darbo priemonés, jranga:

EDBOT Mini robotas

Kompiuteris su Python ,,Thonny* redaktoriumi

EDBOT Python biblioteka

USB arba ,,Bluetooth* rySio modulis roboto prijungimui
Pavir$iaus (pvz., juosta ant grindy) linija testavimui.

Ugdomi dalyko pasiekimai:

Informatikos dalyko pasiekimai:

B2. Naudojasi algoritmy kiirimo, programavimo kalbos konstrukcijomis, programavimo
aplinkomis.

B3. Kuria ir vykdo algoritmus ir programas.

B4. Testuoja, derina, tobulina programas.

Darbo eigos apraSymas:
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1. Kojy judesiy programavimas naudojant ec.set_servo_position:

Mokiniai nustato konkrecias kojy servo varikliuky padétis, kad robotas atlikty vieng
zingsnj | priek].

Koduojami keli nuosekliis Zingsniai, kad robotas eity tiesia linija.

Stebima, kaip svarbu sinchronizuoti desinés ir kairés kojos judesius bei iSlaikyti
pusiausvyra.

2. Standartiniy judesiy naudojimas su ec.set motion:

Pritaikoma EDBOT bibliotekos i§ anksto sukurta vaiks¢iojimo funkcija.
Robotas uzprogramuojamas nueiti i prieki, pasisukti 90° kampu ir vél eiti | prieki.
Aptariamas skirtumas tarp rankinio servo valdymo ir paruosty judesiy.

3. Cikly naudojimas judéjimo programavimui:

Sukuriama programa, kurioje ciklas (for arba while) kartoja roboto ¢jimo veiksmus
kelis kartus.

Robotas atlicka uzduotj automatiskai.

Mokiniai keicia ciklo kartojimy skaiCiy ir analizuoja roboto elgsena.

Saugos reikalavimai (jei reikia):

Nedeti nieko tarp roboto judanciy daliy.
Dirbti ant stabilaus pavirsiaus (grindy), kad robotas nenukristy nuo stalo.
Pries paleidziant judesius jsitikinti, kad robotas yra pradingje padétyje.

Rezultaty analizé (jei reikia):

Mokiniai apgalvoja ir atsako:

Kokias Python programos struktiiras (funkcijas, ciklus) pritaikéte?

Kaip nustaté servo varikliuky padétis, kad robotas iSlaikyty pusiausvyra?
Koks skirtumas tarp judéjimo programavimo servo komandomis ir set_ motion
funkcijy?

Kaip ciklai padéjo supaprastinti koda?

Refleksija ir vertinimas:

Su mokiniais aptarti:

Ar pavyko robotui iSlaikyti tiesig trajektorijg?
Kuri darbo dalis buvo sudétingiausia — servo valdymas, set_motion ar ciklai?
Kaip patobulintumeéte judesius, kad jie buty sklandesni?
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Vertinimo kriterijai:
Sukurtas veikiancias servo judesiy kodas (2 tsk.).
Teisingai pritaikyta set_motion funkcija (2 tsk.).

Sékmingai naudotas ciklas judéjimui (2 tsk.).
Kodas aiskus, su komentarais (2 tsk.).
Robotas atliko uzduotj be kritimy ar klaidy (2 tsk.).

Priedai (lentelés, schemos, mokiniy darbo aprasy Sablonai ir t.t.):
Priedas Nr 1. Standartiniy judesiy Zinynas
Priedas Nr 2. EdBot Mini roboto servy anatomija
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Priedas Nr. 1 Standartiniy judesiy zinynas



TU

Tukstantmecio

mokykly
programa
Category M‘::;on Motion
Basic crouch
Basic getup
Basic initial position
Basic 39 | run forwards
Basic 18 | sidestep left
Basic 17 | sidestep right
Basic 4 | stand
Basic 16 | turn left
Basic 15 | turn right
Basic 20 | walk backwards
Basic 19 | walk forwards
Dance 40 | break dance
Dance 41 | break dance flip
Dance 42 | gangnam
Fight 25 | karate left 1
Fight 27 | karate left 2
Fight 26 | karate right 1
Fight 28 | karate right 2
Fight 11 | left hook
Fight 10 | left jab
Fight 12 | left uppercut
Fight 29 | push
Fight 8 | right hook
Fight 7 | right jab
Fight 9 | right uppercut
Greet 5| bowl
Greet 6 | bow 2
Greet 14 | left wave
Greet 13 | right wave
Gym 24 | backward roll
Gym 21 | forward roll
Gym 38 | head stand
Gym 23 | push up
Gym 22 | situp
Sport 34 | goalie block
Sport 35 | goalie left
Sport 36 | goalie right
Sport 37 | goalie spread
Sport 30 | left kick
Sport 32 | left side kick
Sport 31 | right kick
Sport 33 | right side kick

Priedas Nr. 2 EdBot Mini roboto servy anatomija

Joniskio rajonas
Joniskio ,Ausros” gimnazija
2025 m.
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