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Wprowadzenie

mBot Ranger Robot Kit to zestaw robota trzy-w-jednym, dzieki ktéremu mozesz zbudowad czotg, tréjkotowy
samochdéd wyscigowy oraz robota balansujgcego. Mozesz go programowadé w graficznym srodowisku mBlock
opartym na Scratch oraz Arduino IDE. Aplikacja na urzadzenia mobilne utatwi szybki start i umozliwi sterowanie
robotem.

Kolejne kroki

Programowanie
tekstowe

Programowanie
graficzne

Sterowanie z aplikacji

Instrukcja montazu

Wprowadzenie

Lista elementow

2 x Belka 0824-112
1 x Belka 0824-48

2 x Ptytka 0324-88
2 x Ptytka 135°

1 x Ptytka do koszyczka
na baterie

1 x Katownik 3x3

1 x Ptytka typ-T

1 x Katownik Ul

1 x Kétko swobodne

4 x Koto 62T bez piasty

2 x Koto 62T

2 x Koto 90T
2 x Opona 90T
2 x Gasienica

4 x Podkfadka plastikowa
4x7x10mm
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2 x Silnik z enkoderem 180 ‘

8 x Tuleja slizgowa 4x8x4mm @

4 x Dystans M4*30+6
1 x Koszyczek na baterie
1 x Sterownik Me Auriga

1 x Czujnik odlegtosci

1 x Czujnik linii
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1 x Kabel USB

2 x Kabel-20cm RJ25

1 x Klucz

1 x Srubokret krzyzakowy
| i’nbusowy

22 x Sruba M4*8mm

4 x Sruba M4*10mm

6 x Sruba M4*¥14mm

4 x Sruba M4*¥25mm

2 x Sruba M2.5%12mm

10 x Nakretka M4

2 x Przewdd do silnika
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Korzystanie z narzedzi

Dokreci¢ $rube zgodnie z kierunkiem Dokreci¢ nakretke zgodnie z
na schemacie kierunkiem na schemacie

Sruba M2.5x12 Sruba M4




Sterownik Me Auriga

Gniazdo zasilania
Wytacznik zasilania

Wskaznik zasilania
Czujnik dzwieku

Czujnik swiatta 1

Gniazdo RJ25

Wytacznik zasilania

Specyfikacja:
Napiecie zasilania: 6-12V DC
Sterownik : ATmega2560

Wymiary (W*D*Szer): 100 x 65 x 20mm

Reset

Modut Bluetooth

Wskaznik zasilania 5V
Buzzer

Czujnik Swiatta 2

Pierscien diod RGB LED

Gniazda silnikéw z enkoderami

Kolor etykiety

Obstugiwane moduty

Przyktadowe moduty

Moduty mocy zasilane napieciem
6-12V DC

Sterownik silnikdw DC
Sterownik serwomechanizméw
Sterownik silnika krokowego

Moduty wykorzystujgce port szeregowy

Modut Bluetooth
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Moduty z we/wy cyfrowym
Moduty z we/wy analogowym
Moduty z magistralg 12C

Czujnik odlegtosci
Modut RGB LED
Wytgcznik krancowy
Wyswietlacz 7-segmentowy
Czujnik ruchu PIR
Wyzwalacz

Czujnik linii

Odbiornik podczerwieni
3-osiowy akcelerometr i
zyroskop

Potencjometr

Joystick

Przycisk

Czujnik dzwieku




Czujnik swiatta Czujnik dZzwieku @~

Sterownik Auriga posiada na ptytce dwa czujniki Swiatta. Im wiecej Swiatta dociera do czujnika, tym wyzszy Czujnik dZzwieku zamontowany na sterowniku Auriga jest przeznaczony do wykrywania natezenia
poziom sygnatu wyjsciowego. Czujniki Swiatta mozesz wykorzysta¢ do budowy robota podgzajacego za dzwieku w otaczajagcym srodowisku. Sygnat wyjsSciowy czujnika jest proporcjonalny do natezenia dzwieku
Swiattem latarki lub inteligentnej lampki biurkowe;. i zmienia sie w zakresie od 0 do 1023. Mozesz wykorzysta¢ go budowy urzadzen reagujgcych na dzwiek.
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Czujnik dzwieku

Czujnik Swiatta 1 Czujnik Swiatta 2 —




Czujnik zyroskopowy Czujnik temperatury

Ranger wyposazony jest w czujnik zyroskopowy umieszczony na ptytce sterownika Auriga. Czujnik Sterownik Auriga posiada na ptytce czujnik temperatury, ktéry pozwala wykry¢ temperature otoczenia.
zbudowany na bazie zaawansowanego procesora ruchu MPU-6050, zwraca wartosci odchylenia

katowego w osiach X, Y, Z. Moze by¢ uzywany w uktadach nawigacji robota lub do budowy robota

balansujgcego.

125°C

NTC termistor




Czujnik odlegtosci

UltradZzwiekowy czujnik odlegtosci jest to modut elektroniczny, ktéry emituje fale ultradzwiekowe i okresla
odlegtos¢ pomiedzy czujnikiem a obiektem w oparciu o czas potrzebny do wysytania i odbierania sygnatu.

Specyfikacja:

Napiecie zasilania: 5V DC

Zakres dziatania: 3cm-400cm

Pole widzenia czujnika: 30 stopni
Wymiary (Szer*W*Dt): 56 x 36 x 31mm

Nadajnik

Odbiornik

Czujnik linii

Czujnik linii jest przeznaczony do wykrywania kontrastowych linii na podtozu lub detekcji obiektéw
w niewielkiej odlegtosci (ok. 2cm). Zbudowany jest z diody LED emitujgcej podczerwien i fototranzystora
reagujgcego na to promieniowanie. Czujnik wykorzystuje zjawisko odbicia i pochtaniania swiatta i

promieniowania podczerwonego.

Na module umieszczone sg 2 niezalezne czujniki linii.

Specyfikacja:

Napiecie zasilania: 5V DC

Zakres dziatania: 1~2cm

Wymiary (DPW*Szer): 48 x 24 x 24mm

LED Fototranzystor

Biate powierzchnie dobrze
odbijajg $wiatto, ktére
powraca do czujnika.

LED Fototranzystor

Ciemne powierzchnie
gorzej odbijajg $Swiatto.
Mniej Swiatta wraca do
czujnika.



Zasilanie

mBot Ranger moze by¢ zasilany z:
1) 6 akumulatoréw AA (1.2V) lub
2) 6 baterii alkalicznych AA (1.5V)

Baterie i akumulatory nie sg dotgczone do zestawu. Zalecamy uzycie akumulatoréw.

WAZNE INFORMACJE:

stopniach natadowania

» Uzywaj tylko baterii lub akumulatoréw w zalecanym rozmiarze ' | ' | ' i
* Nie mieszaj akumulatoréw i baterii réznych typéw i o réznych

» Uwazaj by nie dopusci¢ do zwarcia na wtyczce zasilania

» Wytadowane baterie usunh z robota.

* Usuh baterie z robota, jesli nie bedziesz uzywac go przez dtuzszy czas

OBJAWY WYCZERPANYCH AKUMULATOROW/ BATERII:

Robot-czotg
Samochéd wyscigowy

Robot porusza sie powoli, resetuje sie podczas skretdéw, nie rusza
pomimo ustawienia maksymalnej predkosci, nie wykrywa przeszkéd

Robot balansujgcy

Traci rGwnowage podczas jazdy lub skretéw, resetuje sie.

Czotg

Czotg

Robot-czotg jest robotem gasienicowym, zdolnym do pokonywania przeszkdd. Dzieki czujnikom jest w stanie
rozpoznawac otoczenie, omijaé przeszkody, $ledzi¢ linie i reagowad na Swiatto. Kolorowe diody LED na
sterowniku Auriga pozwalajg tworzy¢ intrygujgce efekty sSwietlne. Silniki 400RPM sprawiajg, ze robot jest
naprawde szybki, dzieki wbudowanym enkoderom w petni kontrolujesz ich moc.

Mozesz sterowad robotem i programowac jego dziatanie w Srodowisku mBlock (PC) oraz w aplikacji
Makeblock App (tablety, telefony).

Wymiary produktu

125mm




Instrukcja budowy robota-czotgu
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Uwaga: Spéjrz na wskazowki
dotyczace narzedzi na str. 5
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«Uwaga: Baterie nie sg zawarte w zestawie.
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Podtacz prawy silnik oraz

Potaczenia

(1 : 1[ﬂ[mﬂﬂﬂﬂﬂﬂ]ﬂ M4x8 (2%
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lewy silnik z odpowiedni
portem na sterowniku
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Sterownik Auriga

Czujnik odlegtosci

Prawy silnik (M1)

Czujnik linii

M1)
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Silnik z enkoderem

Silnik z enkoderem (M2)
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