- Takstantmedio Joniskio rajonas
T U mokykly Joniskio ,Ausros” gimnazija
programa 2025 m.
PATVIRTINTA

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

Laboratorinio darbo aprasas

Dalykas: Robotika
Klase: Ig (9 kl.)

Darbo pavadinimas:

Sportuojantis robotas (pritlipimai, atsispaudimai)

Darbo tikslas:

ISmokti valdyti servo varikliy sinchronizacija, suprasti judesiy dinamika ir lavinti gebéjima
kurti suderintus roboto judesius, imituojancius zmogaus atliekamus pratimus.

Darbo priemongs, jranga:

EDBOT Mini robotas humanoidas

Kompiuteris su jdiegta Edbot programine jranga (Python API)
Python redaktorius (pvz., Thonny)

USB arba ,,Bluetooth* rySys su robotu

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:

1. Pritiipimy programavimas, naudojant komandg ec.set_servo_position():
e Parasyti koda, kuris atskirai valdo kojy ir liemens servo variklius, kad robotas
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atlikty pritiipima ir atsistoty.

e Eksperimentuoti keiciant judéjimo laika (time ms), kad pamatyti skirtumg tarp 1éto
ir greito pritiipimo.

e ISbandyti skirtingus servo greicius naudojant ec.set_servo speed().

2. Atsispaudimy programavimas, naudojant ec.set servo_position():
e Valdyti ranky ir liemens servo, kad robotas galéty atlikti atsispaudimus.
e ISbandyti skirtingus servo greicius naudojant ec.set_servo_speed().

3 dalis — Pritiipimai ir atsispaudimai naudojant standartinius judesius (ec.set_motion()):
e Naudoti i§ anksto sukurtas standartiniy roboto judesiy sekas (pvz., ,,sit_down®,
»push_up®).
e Prijungti judesius | sekg, kad robotas atlikty kelis pratimus paeiliui.

4 dalis — Judesiy kombinacija ir ciklai
e Naudoti for ciklus, kad kartoty visg sporto programa.
e Sukurti savo pratimy kombinacijg (pvz., 2 pritiipimai — 3 atsispaudimai — posikis
— pakartojimas).

Papildoma uzduotis pazengusiems: Suplanuoti trumpa ,,sporting treniruote, kurioje robotas
atlikty 3—4 skirtingus judesius (pritiipimai, atsispaudimai, pasisukimai, ranky mostai).

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:
e Aptarti, kuris servo grei¢io nustatymo biidas (naudojant set_servo_speed() ar
time ms parametrg) suteiké sklandesnj judéjima.
e [vertinti, kaip servo sinchronizacija jtakojo pratimy kokybe.
e Klausimas aptarimui: Kaip galima patobulinti programa, kad judesiai biity
panaSesni | tikro Zmogaus atliekamus pratimus?

Refleksija ir vertinimas:

Su mokiniais aptarti:
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K3 sunkiausia buvo sinchronizuojant kelis servo vienu metu?

Kuo skyrési judesiy atlikimas naudojant set motion() ir set_servo_position()?
Kaip programavimo ciklai gali palengvinti sudétingy seky kiirimg?

Kaip manai, ar realiame gyvenime tokia servo sinchronizacijos logika galéty biiti
panaudota kitiems robotams (pvz., pramoniniams)?

Vertinimas:

Suprogramuoti prittipimy judesiai (ec.set_servo position), 2 taSkai

Suprogramuoti atsispaudimy judesiai (ec.set_servo_position), 2 taskai

Suprogramuoti roboto judesiai naudojant standartinius sporto judesius, 2 taskai

Kodas parasytas aiskiai, naudoti komentarai, strukttra tvarkinga, 2 taskai.

UZduotis jvykdyta kiirybiskai, pridéta savo sporto kombinacija, judesiai itin sklandis. 2
taskas

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
Jonidkio ,Audros” gimnazija
2025 m.
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