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direktoriaus 2025 m. rugséjo 4 d.
jsakymu Nr. V-70

Laboratorinio darbo aprasas

Dalykas: Robotika
Klase: Ig klasé

Darbo pavadinimas:

Robotas - eismo reguliuotojas.

Darbo tikslas:

Supazindinti mokinius su EdBot Mini roboto LED valdymu naudojant Python
programavimo kalbg bei servo varikliy pozicijy programavimu imituojant Zmogaus

judesius.
Sukurti robota, kuris elgiasi kaip Sviesoforas ir/arba eismo reguliuotojas, parodydamas

gestais, kada galima eiti ar vaZiuoti.

Darbo priemonés, jranga:

EDBOT Mini robotas humanoidas
Kompiuteris su jdiegta Edbot programine jranga (Python API)
Python redaktorius (pvz., Thonny)
Déz¢ (~ 30 cm x ~ 30 cm) kliaciai

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. Sviesoforo signaly simuliacija:
e Mokiniai raSo Python programa, kuri kei¢ia LED spalvas imituodama Sviesoforo
veikimg: raudona — stop, geltona — pasiruosti, Zalia — vaziuoti.
e Laikas tarp spalvy keitimo nustatomas su time.sleep().

2. Eismo reguliuotojo judesiy programavimas:
e Naudodami ec.set servo position() mokiniai suprogramuoja ranky pakélimg, mosta
ar iStiesimg ] Salis.
e Robotas judesiais parodo, kada leidziama vaZiuoti ar eiti — imituoja eismo
reguliuotoja.

3. Papildoma uzduotis:
Sukurti pilng seka: LED spalvos keiciasi sinchronizuotai su ranky judesiais — t.y. robotas
Sviesa ir gestais vienu metu nurodo eismo taisykles.

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 pradinéje padétyje.

UZtikrinti, kad roboto rankos turéty pakankamai vietos judéjimui — nedéti daikty Salia
roboto.

Nepaliesti servo varikliy, kai robotas atlieka judesius.

Vengti per dazno servo perjungimo be pauzés — tai gali perkrauti variklius.

Rezultaty analizé (jei reikia):

Mokiniai gali atsakyti ir aptarti Siuos aspektus:
e Kaip LED spalvy keitimas atitinka realaus Sviesoforo logika?
e Kaip reikéjo nustatyti servo padétis, kad judesiai bity nataraltis?
e Kaip sinchronizavote LED veikimg ir ranky judesius?
e Kokiy sunkumy kilo valdant LED ar servus vienoje programoje?

Refleksija ir vertinimas:

Klausimai refleksijai:

K3a naujo suzinojau apie LED ir servo valdyma Python kalba?

Ar man pavyko tiksliai perteikti Sviesoforo ir eismo reguliuotojo logika?

K3 kitg kartg padaryc¢iau kitaip, kad robotas biity aiSkesnis kaip reguliuotojas?
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Vertinimas:

Veikia LED spalvy keitimo logika kaip Sviesoforas (2 taskai)

Ranky judesiai aiskiai perteikia eismo reguliavimg (2 taskai)
Programoje LED valdymas ir servo judesiai sujungti logiskai (2 taskai)
Kodas parasytas aiskiai, naudoti komentarai (2 taSkai)

Jgyvendinta papildoma seka — LED ir gesty sinchronizacija (2 taskai)

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.



- Takstantmedio Joniskio rajonas
I U mokykly Joniskio ,Ausros” gimnazija
programa 2025 m




