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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:

Automatinis klifi¢iy vengimas naudojant IR jutiklj

Darbo tikslas:

ISmokti naudoti Edbot Mini roboto infraraudonyjy spinduliy (IR) jutiklj atstumui iki
klitities nustatyti bei sukurti algoritma, leidZiant] robotui savarankiSkai iSvengti kliticiy.

Darbo priemongs, jranga:

Edbot Mini humanoidinis robotas su integruotu IR atstumo jutikliu (galvos Sone)
Kompiuteris su jdiegta Edbot programine jranga (Python API)

Python redaktorius (pvz., Thonny)

ec.get_ir_distance() funkcija atstumo nuskaitymui

Klittys testavimui (pvz., déz¢)

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. Jutiklio testavimas
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e Naudojant ec.get ir distance() (ar atitinkamg komanda i§ Edbot Mini API),
nuskaityti atstuma nuo roboto iki objekto.

e Paleisti programag ir stebéti, kaip kei€iasi rodmenys priartinus arba patolinus kliiit]
(3-30 cm ribose).

2. Klitties vengimo algoritmo parengimas:
e Naudojant if saglyga: jei atstumas < 10 cm (ar kita nustatyta riba), robotas sustoja
(ec.stop_motion()) ir pasisuka (ec.set motion() posiikiui).
e Jei klitities néra, robotas juda tiesiai j priekj (ec.set motion("walk forward")).

3. Veikimo kartojimo suktirimas naudojant ciklo koda:

e Aprasyti while cikla, kad robotas nuolat tikrinty atstumg ir reaguoty realiu laiku.

Papildoma uzduotis pazengusiems. Jgyvendinti klitities vengimo logikg su atmintimi —
robotas prisimena paskuting postkio kryptj ir kita karta pasuka prieSinga kryptimi.

Saugos reikalavimai (jei reikia):

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

Rezultaty analizé (jei reikia):

Mokiniai apgalvoja ir atsako:
e Jvertinkite, ar IR jutiklis patikimai aptinka klititis ir kokiu atstumu sustabdo robota.
e Palyginkite roboto elgesj keiciant slenks¢io reikSm¢ (pvz., 5 cm, 10 cm, 15 cm).
e Nustatykite, ar ciklinis veikimas sumazina roboto ,,jstrigimo* tikimybe.
e Apgalvokite, kokias Python programos strukttiras (ciklus, salygas, funkcijas)
patogiausia buvo naudoti.

Refleksija ir vertinimas:

Su mokiniais aptarti:

Kaip infraraudonyjy spinduliy jutiklis nustato atstuma iki klitities?

Kokiais atvejais ,,atminties* vengimo logika yra pranaSesn¢é uz paprastg vengima?

Ar pastebéjote situacijas, kai $i logika neveikia taip, kaip tikétasi? Kaip jas galima
i1Sspresti?

Ka reikéty pakeisti, jei robotas turéty 2 IR jutiklius (kair¢je ir deSinéje galvos puséje)?
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Kaip manote, ar tokia vengimo strategija galéty biiti pritaikyta autonominiams
automobiliams?

Kokios buvo didziausios problemos programavimo metu ir kaip jas iSsprendéte?

Vertinimas:

1. Sékmingai nuskaitytas IR jutiklio atstumas, 2 taSkai

2. Veikiantis bazinis vengimo algoritmas su salyga, 2 taSkai

3. Ciklinis veikimas realiu laiku (while True), 2 taSkai

4. Papildomos funkcijos (atsitiktinis postikis, atmintis), 2 taskai
5. Aiskus, tvarkingas kodas su komentarais, 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.
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