P16: Jak wymieni¢ bateri
Odkre¢ sterownik - uzyskasz tatwy dostep do baterii.

1. Podwozie gasienicowe

2. Tréjkotowiec

3. Robot balansujacy
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OSTRZEZENIA!

Produkt nie jest przeznaczony dla dzieci ponizej
3 lat. Zawiera mate elementy — ryzyko zadfa-
wienia.

Do uzytku pod bezposrednim nadzorem osoby
dorostej.

. Nalezy zachowaé¢ opakowanie lub/i instrukcie.

Zawierajq one wazne informacje mogqce byé przydatne w przysziosci.

. Uzytkowanie niezgodne z zaleceniami zwalnia producenta od odpo-

wiedzialnoici za ewentualne szkody.

SIIN TG 0023 /22

| Robot mBot Ranger
X TG 0023

Robot ten posiada 3 formy budowy: OffRoad Land Raider, Self-
Balancing Nervous Bird, i Dashing Raptor, the Predator.

Off-Road Land Raider: bedqc robotem-czotgiem terenowym, Land
Raider zostat zaprojekiowany tak, aby radzi¢ sobie w szerszym zakre-
sie ferenu niz wiekszos¢ innych pojazdéw lub robotéw-pojazdéw.

SelfFBalancing Nervous Bird: dwukofowy, samobalansujgey pojozd,
ktory zawziecie balansuje sam ze sobq i stawia czota najsilniejszym
palcom.

Dashing Raptor, the Predator: frojkofowy samochod wyscigowy, kidry
biegnie/obraca sie szybko jak raptor, kiéry pragnie zfapa¢ swojg
zwierzyne.

Zawartos¢ zestawu:

® 2 x czujnik $wiatta, ® | x czujnik temperatury,

® 1 x czujnik dzwieky, ® 1 x czujnik uliradzwiekowy,
n

= | x zyroskop, 1 x czujnik liniowy.



Wprowadzenie

mBot Ranger Robot Kit to zestaw robota trzy-w-jednym, dzieki ktéremu mozesz zbudowac czotg, tréjkotowy
samochdd wyscigowy oraz robota balansujacego. Mozesz go programowac 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 elementéw

2 x Belka 0824-112 2 x Koto 90T 1 x Kabel USB
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& 0 2 x Kabel-20cm Rj25 /
2 x Plytka 0324-88 l 2 x Gasienica o 1 x Klucz
Y
G
B

1 x Belka 0824-48 2 x Opona 90T

2 x Plytka 135° 4 x Podktadka plastikowa

4x7x10mm

1 x Srubokret krzyzakowy
I inbusowy

1 x Ptytka do koszyczka 2 x Silnik z enkoderem 180 ‘ 22 x Sruba M4*8mm éﬂ"
na baterie A

1 x Katownik 33 8 x Tuleja $lizgowa 4x8x4mm 4 x Sruba M4*10mm Q;@
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Korzystanie z narzedzi

Dokrecic $rube zgodnie z kierunkiem Dokreci¢ nakretke zgodnie z
\a schemacie

Kierunkiem na schemacie

@M@'/

Sruba M2.5x12 Sruba M4

Programowanie tekstowe

Sterownik Auriga, w ktéry wyposazony jest robot mBot Ranger jest
kompatybilny z Arduino Mega 256. Dzieki temu mozna programowac
robota w jezyku ArduinoC.

Mozesz wykorzystac¢ do tego platforme mBlock5 udostepniajaca wszystkie
potrzebne narzedzia (w tym automatyczne ttumaczenie kodu blokowego
na jezyk ArduinoC).

Inna opcja jest oryginalne srodowisko Arduino IDE z bibliotekg Makeblock
https://github.com/Makeblock-official/Makeblock-Libraries
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Rozwigzywanie problemoéw

P1: Jak wiaczy¢ robota?
Nacisnij czerwony przycisk na gérnej pokrywie sterownika.

P2: Jak wytaczy¢ robota?
Przycisnij i przytrzymaj przez 3-8 sek czerwony przycisk na gérnej pokrywie sterownika

P3: Robot nie chce sie wiaczyé
a) akumulatory robota moga by¢ roztadowane.- nataduj jakumulatory lub zmien baterie na nowe
b) sprwadz podtaczenie pojemnika akumulatorami

P4: Robot skreca w lewo gdy powinien w prawo i na odwrét
Zamieh miejscami przewody od silnikéw w gniazdach M1 i M2

P5: Hatasliwa praca podwozia gasienicowego
a) sprwdz poprawnos¢ montazu két podwozia
b) nasmaruj tozyska slizgowe kot

P6: Robot balansujacy nie utrzymuje réwnowagi

a) akumulatory robota moga by¢ roztadowane.- nataduj jakumulatory lub zmien baterie na nowe

b) sprawdz poprawnoé¢ montazu robota z instrukcjg - nawet niewielkie réznice majq wptyw na
potozenie Srodka ciezkosci robota

P7: Nie moge potaczy¢ sie z robotem przez Bluetooth

a) Sprawdz czy Twoje urzadzenie jest kompatybilne
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/mblock-5/connect-device
b) Uzyj adaptera Makeblock Bluetooth Dongle (dotyczy PC)

c) Zrestartuj aplikacje i robota

P8: Jak sprawdzi¢ czy robot zasilany jest przez USB czy z akumulatoréw?
Na sterowniku znajduja sie diody LED sygnalizujaca zasilanie 5V i 6-12V. Przy zasilaniu 5V dziatajg
tylko niektére funkcje robota (nie dziatajg np. silniki)

P9: Dlaczego sSruby i nakretki luzuja sie po pewnym czasie?
Drgania konstrukcji robota powoduja luzowanie srub po dituzszym czasie eksploatacji. Sprawdzaj i dokrecaj
Sruby i nakretki przy pomocy klucza i $rubokreta.

P10: Dlaczego nie moge odczytac¢ wartosci czujnika odlegtosci lub linii?
Sprwawdz czy czujniki podtgczone sg do odpowiednich portéw (domysinie czujnik linii port 9, czujnik odlegtosci port 10 - mozesz
zmieni¢ port w programie)

P11: Dlaczego czujnik swiatta zwraca wysokie wartosci w ciemnosci?
Upewnij sie ze diody LED RGB na robocie sa zgaszone.

P12: Dlaczego czujnik linii nie wykrywa czarnej linii?
a) Silne $wiatto stoneczne moze zaburzad odczyty czujnika. Umies¢ plansze w zacienionym miejscu.
b) Czujnik umieszczony jest zbyt wysoko lub zbyt nisko. Optymalny zasieg 1-2cm nad linia.

P13: Dlaczego diody LED RGB zapalaja sie losowo przy wiaczeniu robota?
Modut LED RGB ma pamiec. Zrestartuj robota ponownie po ok. 10 sek.

P14: Kiedy nalezy wymieni¢ baterie?
Jesli zauwazysz ze robot porusza sie powoli, nie reaguje na czujniki lub traci réwnowage - nataduj akumulatory lub zmien baterie na nowe.

Wiecej informacji znajdziesz https://support.makeblock.com/hc/en-us/sections/360001778374-mBot-Ranger



Sterowanie z aplikacji

Robot mBot Ranger moze by¢ sterowany zdalnie przy uzyciu aplikacji Makeblock App

1. Pobierz aplikacje na urzadzenie z systemem loS lub Android

£ Download on the
‘ App Store

2. Wiacz robota i potacz swoje urzadzenie z robotem przez Bluetooth. Potaczenie jest sygnalizowane

na ekranie aplikacji oraz przez ciggte Swiecenie niebieskiej diody LED na robocie.

o

3. Wybierz zadana funkcje sterowania w aplikacji i wyprdbuj dziatanie robota.

Programowanie blokowe

Makeblock udostepnia bezptatnie kompletne platforme do nauki

programowania - mBlock5.

Mozesz programowac roboty i obiekty na scenie w blokowym jezyku
zgodnym ze Scratch 3.0. Dodatkowo, masz do dyspozycji wiele rozszerzen
z zakresu Al (sztucznej intelifencji, IoT (internetu rzeczy), uczenia

maszynowego czy Data Science.

mBlock dostepny jest w formie aplikacji na urzadzenia mobilne, wersji
desktop do zainstalowania na PC (Windows, MacOS) araz w przegladarkowej

wersji on-line.

Wybierz odpowiednia dla Ciebie wersje:
https://mblock.makeblock.com

Gniazdo zasilania
Wylacznik zasilania

Wskaznik zasilania
Czujnik dzwieku

Czujnik $wiatta 1

Gniazdo RJ25

Wylacznik zasilania

Specyfikacja:

Napiecie zasilania: 6-12V DC

Sterownik : ATmega2560

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

Modut Bluetooth

Wskaznik zasilania 5V
Buzzer

Czujnik $wiatta 2

- Pierscien diod RGB LED

Gniazda silnikéw z enkoderami

Kolor etykiety

Obstugiwane moduty

Przyktadowe moduty

Moduty mocy zasilane napigciem
6-12V DC

Sterownik silnikéw DC
Sterownik serwomechanizméw
Sterownik silnika krokowego

Moduty wykorzystujace port szeregowy

Modut Bluetooth

Moduty z we/wy cyfrowym
Moduty z we/wy analogowym
Moduty z magistrala 12C

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

Czujnik linii

Odbiornik podczerwieni
3-osiowy akcelerometr i
zyroskop

Potencjometr

Joystick

Przycisk

Czujnik dzwieku




Sterownik Auriga posiada na ptytce dwa czujniki Swiatta. Im wiecej Swiatta dociera do czujnika, tym wyzszy
poziom sygnatu wyjsciowego. Czujniki Swiatta mozesz wykorzysta¢ do budowy robota podazajacego za
Swiattem latarki lub inteligentnej lampki biurkowe;j.

Czujnik Swiatta 1 Czujnik éwiatta 2

Czujnik dZwieku zamontowany na sterowniku Auriga jest przeznaczony do wykrywania natezenia
dzwieku w otaczajacym srodowisku. Sygnat wyjsciowy czujnika jest proporcjonalny do natezenia dzwieku
i zmienia sie w zakresie od 0 do 1023. Mozesz wykorzysta¢ go budowy urzadzen reagujacych na dzwiek.

Czujnik dzwieku

Podtgcz silniki
do odpowiednich ]
gniazd sterownika Auriga !
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Okablowanie robota balansujacego
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Ultradzwiekowy
czujnik odlegtosci

Prawy silnik M1

Lewy silnik M2



Montaz robota balansujecego Czujnik iyroskopowy

Ranger wyposazony jest w czujnik zyroskopowy umieszczony na ptytce sterownika Auriga. Czujnik
zbudowany na bazie zaawansowanego procesora ruchu MPU-6050, zwraca wartosci odchylenia
kagtowego w osiach X, Y, Z. Moze by¢ uzywany w uktadach nawigacji robota lub do budowy robota
balansujacego.

' Czujnik zyroskopowy

Czujnik temperatury

NTC termistor




Czujnik odlegtosci

UltradZwiekowy czujnik odlegtosci jest to modut elektroniczny, ktéry emituje fale ultradZzwiekowe i okresla
odlegto$é 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 31lmm

Odbiornik

Nadajnik

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
reagujacego na to promieniowanie. Czujnik wykorzystuje zjawisko odbicia i pochtaniania swiatta i
promieniowania podczerwonego.

Na module umieszczone s 2 niezalezne czujniki linii.

Specyfikacja:

Napiecie zasilania: 5V DC

Zakres dziatania: 1~2cm

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

LED Fototranzystor
s
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Biate powierzchnie dobrze
odbijajag $wiatto, ktére
powraca do czujnika.

LED Fototranzystor

AAADE

Ciemne powierzchnie
gorzej odbijaja $wiatto.
Mniej Swiatta wraca do
czujnika.

Silnik z enkoderem (M1)

Robot balansujacy

Silnik z enkoderem (M2)

Czujnik linii

Ultradzwiekowy
czujnik odlegtosci

Robot balansujacy utrzymuje réwnowage na dwdch kotach. Wykorzystuje w tym celu akcelerometr wbudowany
w sterownik Auriga. Mozesz wykorzystac¢ gotowg aplikacje Makeblock App do sterowania tym robotem lub
stworzy¢ wtasny program (w tym wypadku pamietaj by zatadowa¢ program do pamieci robota - w trybie Live

wykonywatby sie stanowczo za wolno).

Wymiary robota
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podtacz silniki do odpowiedn
gniazd na sterowniku Auriga
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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 s dotaczone do zestawu. Zalecamy uzycie akumulatoréw.

WAZNE INFORMACJE:

* Uzywaj tylko baterii lub akumulatoréw w zalecanym rozmiarze

Robot porusza sie powoli, resetuje sie podczas skretéw, nie rusza
Robot-czotg pomimo ustawienia maksymalnej predkosci, nie wykrywa przeszkéd
Samochdd wyscigowy

« Nie mieszaj akumulatoréw i baterii réznych typéw i o réznych
stopniach natadowania

« Uwazaj by nie dopusci¢ do zwarcia na wtyczce zasilania

* Wytadowane baterie usun z robota.

« Usun baterie z robota, jesli nie bedziesz uzywac go przez dtuzszy czas

OBJAWY WYCZERPANYCH AKUMULATOROW/ BATERII:

Robot balansujacy Traci rbwnowage podczas jazdy lub skretéw, resetuje sie.

Czotg

Czotg

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

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

Wymiary produktu




Instrukcja budowy robota-czotgu
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«Uwaga: Baterie nie sg zawarte w zestawie.
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Potaczenia

Czujnik linii
Silnik z enkoderem (M1)

Silnik z enkoderem (M2)

Uwaga!

Kiedy uzywasz robota an nieréwnym podtozu, zdemontuj czujnik
linii wg ponizszej instrukcji. Pozostawienie czujnika moze
skutkowac jego uszkodzeniem przy zaczepieniu o przeszkode.

Tréjkotowiec

Tréjkotowe podwozie sprawdzi sig szczegdlnie dobrze w scenariuszach wymagajacych duzej precyzji ruchu. Kota z oponami w
potaczeniu z enkoderami (czujnikami obrotu) umieszczonymi na silnikach oraz wbudowany w sterownik Auriga zyroskop
zapewniaja wieksza doktadnos¢ toru jazdy robota niz podwozie gasienicowe.

Wymiary robota




