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Guia rapida Lista de piezas

mBot Ranger es un kit de robot educativo CTIM 3 en 1, que se convierte en un tanque robot, en un coche de carrerasy
en un coche de dos ruedas. Programe y controle el mBot Ranger mediante smartphone tablet u ordenador para comenzar A
su exploracién en el mundo de la robdtica. 2 x Vigas 0824-112

2 x 90T Rueda 1x Cable USB

1x Vigas 0824-48 2x 90T Tipo T 2 x Cables RJ25 de -20cm

2 x Track 0 1x Llave inglesa

2 x Placas 0324-88

2 x Placas 135° 4 x Espaciador de plastico

4x7x10mm

1 x Destornillador hexagonal
y de cruz

SRR

S
1 x Placa soporte bateria 2 x 180 Codificador motor ‘ 22 x Tornillos M4x8 ’
Mas

exploracién 1x Placa tipo T 8 x Cojinetes cobre 4x8x4mm ((@ 4 x Tornillos M4x10

Aprendizaje Avanzado - ) ) .
Programacién Arduino 1 x Soporte 3x3 4 x Vastago de laton M4*30+6 % 6 x Tornillos M4x14

Més Aprendizaje - , )
Programacién Gréfica 1x Soporte Ul 1x Soporte de baterfa & 4 x Tornillos M4x25

Control con App

LY Y'Y whi Y RN

N\ e\ NARYQ

1 x Mini conjunto rodante 1x Me Auriga 2 x Tornillos M2.5x12
Montaje Manual 4 x 62T Ruedas sin pase 1x Sensor Ultrasonico %’ 10 x Tuercas M4
Conocimientos Basicos 2 x 62T Ruedas 1x Sensor seguidor de linea é 2 x Cable codificador motor



Introduccion a las herramientas

segun la direccién del diagrama. segun la direccién del diagrama

[Apriete el tornillo con fuerza ] [Apriete la tuerca con fuerza ]
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Tornillo M2.5x12 Tornillo M4




Me Auriga

Conector Potencia

Interruptor de Potencia

Indicador Led de Potencia
Sensor de Sonido

Sensor de Luz 1

Puerto RJ25

Interruptor de alimentacion

Especificaciones:
Tension operativa: 6-12V Potencia
Microcontrolador: ATmega2560

Dimensiones (L*An*Al): 100 x 65 x 20mm

Reset

Mdédulo Bluetooth

Indicador Led 5V
Buzzer

Sensor de Luz 2

Anillo Led RGB

Puerto Codificador Motor

Puerto N2.

Color etiqueta

Tipos de Médulo Compatibles

Mddulos ME Tipicos

1&2&3&4

Modulos accionados (6-12V DC)

Me Controlador del Motor
Me Servo Conductor
Me Controlador Gradual

Puerto de serie del Hardware

Me Bluetooth
Me Modulo Bluetooth
(Modo Dual)

6&7&8&9&10

Unica interfaz digital
Interfaz digital dual

Puerto I°C

Dual y Unica interfaz digital

Me Sensor Ultrasénico

Me LED RGB

Me Interruptor de Limite

Me 7 Pantalla Serial de Segmento
Me Sensor de Movimiento PIR
Me Obturador

Me Detector de Lineas

Me Descodificador receptor infrarrojos
Me 3 Acelerometro de Eje

y Sensor de Giro

Me Potenciémetro

Me Joystick

Me 4 Botones

Me Sensor de Sonido




Sensor de luz

Me Auriga cuenta con dos sensores de luz incorporados. Cada uno de los sensores del Ranger puede medir cuanta luz
brilla sobre él. Cuanta mas luz brille en los sensores, mas alta sera la sefal que devuelve. Se pueden utilizar sensores de
luz para hacer una ldmpara de apagado inteligente, un robot que evita la luz y un robot que sigue a la luz.

Sensor de Luz 1

Sensor de Luz 2

Sensor de sonido

El sensor de sonido de Me Auriga esta disefado para detectar la intensidad del sonido en el entorno circundante. Gracias al
amplificador de potencia LM386 y el microfono electret, el sensor de sonido puede devolver valores andlogos de O a 1023.
Puede utilizarse en proyectos que interactuan con el sonido, como por ejemplo un interruptor accionado por voz.

Sensor de Sonido




Sensor de giroscopio Sensor de temperatura

El sensor de giro integrado del Ranger es un modulo de procesamiento de movimiento. Mide la velocidad angular vy la El sensor de temperatura incorporado del Ranger contiene un pequefno termdmetro (un termistor NTC) que detecta
informacion de aceleracion de su robot. Gracias a su MPU-6050, este sensor de giro combina un acelerometro de 3 gjes, vy la temperatura del entorno.

un Digital Motion Processor™ (DMP) capaz de procesar complejos algoritmos de 9 ejes de movimiento de fusion. Puede

utilizarse junto con el motor codificador para construir un coche de dos ruedas.
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Me Sensor ultrasénico

Me Sensor ultrasdnico es un modulo electronico que emite una onda ultrasénica y determina la distancia entre
el sensor y un objeto basandose en el tiempo que tarda en enviar la sefial y recibir el eco. Los sensores
ultrasonicos tienen numerosas aplicaciones, desde sensores de asistencia al aparcamiento en coches hasta
alarmas de proximidad. Este Me Sensor ultrasdnico puede acoplarse al puerto con las etiquetas amarillas de

Me Auriga.

Receptor

Transmisor

Especificaciones:

Tension operativa: 5V DC

Rango de deteccién: 3cm-400cm
Detecting Angle: se prefiere un dngulo de 30 grados '
Dimensiones (L*An*Al): 56 x 36 x 3Imm

Me Sensor seguidor de lineas

El modulo Me Seguidor de lineas estd disefiado para dotar al robot de la habilidad para detectar lineas u
objetos cercanos. El modulo cuenta con dos sensores y cada sensor consta de dos partes - una LED emisora
de IR y un fototransistor sensible a los rayos IR. Al medir la cantidad de luz infrarroja reflejada, puede
detectar transiciones de claro a oscuro (lineas) o incluso objetos delante suyo.

Este modulo puede conectarse al puerto con las etiquetas amarillas en el Me Auriga.

LED Photodiode LED Photodiode
‘\ ‘\ ‘\ 44* ‘\ ‘\ ‘\ 4
LY LA LR NRY ’
LUR WY LA LR Y ’
[RENEY LS [N NY ’
v e LR NY ’
[N A [RENRY ’
vy ” " [RENY "
AN, AAAD
Especificaciones: Las superficies Pero las superficies negras no
blancas reflejan una reflejan mucha luz en el sensor

Tension Operativa: 5V DC
Rango de deteccion: 1-2cm
Dimensiones (L*An*Al): 48 x 24 x 24mm

gran cantidad de luz
infrarroja en el
sensor



Informacion sobre las baterias Montar el modo Tanque

Pilas para el Ranger: pilas alcalinas 1.5V (6) AA (no incluidas en este kit).

+

INFORMACION IMPORTANTE SOBRE LAS PILAS:

« Utilizar solamente pilas nuevas del tipo y tamano recomendados.
* No mezclar pilas viejas y nuevas o distintos tipos de pilas.

* Sustituir todas las pilas del mismo tipo/marca al mismo tiempo.

» Las terminales de suministro no deben cortocircuitarse.

* Quitar las pilas gastadas del robot.

* Quitar las pilas si no se va a jugar con el robot durante un tiempo.

INDICADORES DE PILAS AGOTADAS:
Cuando se da este fendmeno, significa que las pilas del Ranger estan debilitadas.

1. Se mueven muy lentamente, incluso arrancan automaticamente al
Modo Tangue y Modo Raptor girar o chocar contra objetos.

2. No se mueven cuando pone la velocidad del motor al maximo.

Modo Balancin 1. No mantiene el equilibrio y se cae facilmente al moverse o al girar.

Necesitara apagarlo y cambiar las pilas.
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Montar el modo Tanque Consejos para jugar

Cuando quiera jugar con el Tangue en terreno abrupto, por
favor, siga las siguientes instrucciones y quite el sensor
seguidor de lineas. Si no se extrae dara lugar a un mal
funcionamiento o causard dafios al sensor.

Sensor seguidor de linea
180 Motor codificador (M1)

180 Motor codificador (M2)

Por favor siga las instrucciones de la pagina 33 para controlar con la App
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Cableado del modo Raptor Montar el modo Balancin

Sensor seguidor de linea
180 Motor codificador (M1)

180 Motor codificador (M2)

Por favor siga las instrucciones de la pagina 33 para controlarlo con la App
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Cableado del modo Balancin Control con App

1. Descarga de App. Ahora no todos los dispositivos son compatibles. Visite http:/learn.makeblock.com/c/en
el navegador de su dispositivo inteligente para confirmar, luego descarguela en App Store o Google Play.

ANDROID APP ON

#_ Available on the

~ Google play

¢ App Store

2. Conexion Bluetooth. Encienda su robot vy abra el Bluetooth de su dispositivo inteligente. Elija el ID del
robot de la lista para conectar el Bluetooth. Cuando el indicador LED de conexidn esté estable, significa que
el robot se ha conectado con éxito con los dispositivos moviles.

Indicador LED de conexion

180 Motor codificador (M2)

Connec( it later

Por favor siga las instrucciones de la pagina 33 para controlarlo con la App

3. Aprenda como utilizar la Makeblock App con mBot Ranger, por favor, visite:
http://learn.makeblock.com/ranger/
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Mas aprendizaje - Programacion grafica

Introduccién a mBlock

mBlock es un entorno grafico de programacion, facil de usar y basado
en el Codigo Abierto Scratch 2.0. Proporciona una manera rapida y
sencilla de programar proyectos con Arduino, creando interacciones
interesantes. mBlock es el software ideal para aprender programacion,
controlar el dispositivo y realizar multiples funciones desde el robot.

Saber mas: hitp//www.mblock.cc
Sistema requerido: Windows/Mac

(==

[ o]
[ = | a
[ om_ o]
[ ew oo m]
[ = o)
)
e
[ =]

-—

Cursos mBlock Online para el Kit Ranger Robot

En colaboracion con profesores de Scratch, hemos
desarrollado 6 capitulos sobre el aprendizaje en
programacion grafica con mRanger. Este curso le
guiara para programar mRanger en gran variedad de
escenarios y actividades.

Cursos Online:
http://learn.makeblock.com/ranger-online-course/

Aprendizaje avanzado - Programacion Arduino (Lenguaje C)

Introduccién a Arduino et TR T . —

Arduino es una plataforma de fuente abierta de creacion A
de prototipos basada en hardware y software faciles de
usar. El software Arduino consiste en un entorno de
desarrollo (IDE) vy las bibliotecas nucleo. El IDE estd escrito
en Java y basado en el entorno de desarrollo de procesamiento.

Finclude Servn B
Finclnde Gire by

Saber mas: https:;/www.arduino.cc s 33;2L§§.§v, |
Sistema requerido: Windows/Mac/Linux ;

void Motor_Conerol{int MI_DIR,int ML_SPEED,int M2_DIR, Tutoria |es on l i ne

{

L2 1 pinceromn Este tutorial online es genial para principiantes que quieran

digitalirice (DIRL, FORW)

aprender los fundamentos del codigo escrito mientras se
divierten jugando con el Ranger.

Tutoriales online:
http://learn.makeblock.com/ranger-arduino-programming,/
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Mas exploracién - Mdédulos electrénicos en la plataforma Makeblock

Mddulo Ultrasdnico
puede medir la
distancia

de 3cm a 400cm.

Me 7-Segment Display
es un modulo de
pantalla con cuatro
tubos de digitos que
pueden mostrar datos
tales como la velocidad.

Me Médulo LED RGB
contiene cuatro LEDs
RGB programables. El
color de cada LED se
puede ajustar mediante
la edicion de

componentes de rojo,
verde, y azul.

Me Sensor de sonido
sirve para medir el
volumen. Es apto para
algunos proyectos de
sonido interactivo,
como por ejemplo un
interruptor accionado
por voz.

Me Sensor de
temperatura

es un sensor en tubo de
acero inoxidable que se
usa para medir la
temperatura.

Me Joystick
normalmente se utiliza
para controlar la
direccion de
movimiento.

Me Sensor de
movimiento PIR

puede detectar rayos
infrarrojos de animales
y humanos a 6 metros.

Ver més en Makeblock
http://www.makeblock.com

Mas exploracion - Mas kits de la plataforma Makeblock

XY Plotter

[mGiraffe Kit impresora 3D]
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FAQs (preguntas frecuentes)

Pl: éCémo se enciende el robot?

R: Para encender el robot pulse el botdn rojo situado encima de la placa base. Verd que se producen unos efectos luminicos y también oira

una pieza de musica en el proceso de arranque.

P2: éCémo apagar el robot?
R: Mantenga pulsado el boton rojo situado en la placa base durante 3-5 segundos.

P3: El robot no funciona después de encenderlo.
R: Puede ocurrir por una de estas dos razones:

|. La tension de las pilas puede caer demasiado para que el robot continde funcionando. Por favor, cargue las pilas o use pilas nuevas.

2. Puede que tenga que reemplazar los cables para el motor si se rompen.

P4: Intento girar el robot a la izquierda pero gira a la derecha.
R: Puede gue tenga que cambiar el orden de dos cables (MI, M2) para corregir la direccion de rotacion.

P5: Se oyen ruidos después de poner en marcha el tanque robot.
1. Compruebe que las ruedas de traccion estén correctamente instaladas.
2. Engrase los cojinetes de las ruedas de traccion.

P6: El coche de dos ruedas no funciona correctamente.

R: Compruebe las razones de abajo para resolver este problema-

|. Compruebe que las pilas todavia tienen energia, de lo contrario, sustituya las pilas del robot.

2. Compruebe gue este coche de dos ruedas estd montado correctamente. Aseglrese de que todas las ruedas estén instaladas
correctamente y no hay ningun obstaculo que afecte a su movimiento.

3. Aprenda cémo utilizar la Makeblock App con el coche de dos ruedas en http:/learn.makeblock.com/ranger/

P7: No puedo conectar la App con el robot mediante Bluetooth.
|. Visite learn.makeblock.com/c/en el navegador de su dispositivo inteligente para confirmarlo
2. Intente reiniciar la App o reinicie la placa base de control.

P8. Quiero saber si la placa base recibe energia de la alimentaciéon USB SV o de la alimentacion 6-12V
R: Hay un indicador LED 5V vy un indicador LED 6-12V en la placa base, por favor, consulte la pagina 6 de esta guia del usuario.

P9: ¢Por qué se aflojan todo el rato las tuercas M4?
R: Las tuercas M4 se aflojaran si hace funcionar el robot durante mucho tiempo. Por favor, utilice una llave inglesa con un
destornillador para apretar las tuercas.

PIO: éPor qué no puedo leer el valor del sensor ultrasénico y el sensor seguidor de lineas?
R: Compruebe gue el sensor ultrasoénico vy el sensor seguidor de lineas estan conectados a sus respectivas interfaces.

Pll: éPor qué muestra el sensor de luz un valor alto en una zona oscura?
R: Compruebe sila RGB LED se ha encendido, ya que afectara al sensor de luz.

P12: ¢Por qué no puede detectar el sensor seguidor de lineas la linea negra?

R: Por favor, compruebe los siguientes motivos:

I. No deje el sensor seguidor de lineas al sol, ya que puede resultar afectado por la luz del sol.

2. El rango de deteccion del sensor seguidor de lineas es de 1-2cm. Por favor, ajuste la distancia entre el sensor y el suelo.

P13: Las RGB LED parpadean aleatoriamente cuando reinicio el robot.
R: El chip de la RGB LED tiene una funcion de memoria; por favor, reinicie el robot al cabo de 10 segundos.

P14: éCémo usar la almohadilla de prueba del Ranger?
R: Por favor, consulte los tutoriales online en learn.makeblock.com/ranger

PI5: ¢éComo saber cudl es el momento de sustituir las pilas?
R: Compruebe las sefales siguientes:

I. El modo Tangue y el modo Balancin se mueven muy lentamente, incluso arrancan automaticamente al girar o chocar contra cosas.

2. El modo Tangque y modo Raptor no se mueven cuando pone la velocidad del motor a tope.
3. El modo Balancin no mantiene el equilibrio y se cae facilmente al moverse o girar.



P16: éComo cambiar las pilas?
R: Siga los pasos siguientes:
1. Modo Tanque.

2. Modo Raptor.

3. Modo Balancin.

Advertencia:
Los cambios o modificaciones de esta unidad no aprobados expresamente por la parte responsable del cumplimiento podria anular la
autoridad del usuario para operar el equipo.

Nota:

Este equipo ha sido probado vy se ha hallado que cumple con los limites de un dispositivo digital de Clase B, de conformidad con la Parte 15 de
las disposiciones de la FCC. Estos limites estan disefados para ofrecer una proteccion razonable contra una interferencia danina en una
instalacion residencial. Este equipo genera, usa y puede irradiar energia de radio frecuencia vy, si no se instala y usa siguiendo las instrucciones,
puede provocar una interferencia perjudicial para las comunicaciones de radio. Sin embargo, no existen garantias de que no haya
interferencias en una instalacion en particular. Si este equipo si que causa una interferencia perjudicial para la recepcion de radio o television,
que puede determinarse apagando y encendiendo el equipo, se recomienda al usuario que intente corregir la interferencia mediante una o
mas de las medidas siguientes:

@ Reorientar o reubicar la antena receptora.

@® Aumentar la separacion entre el equipo vy el receptor.

@ Conectar el equipo en una toma en un circuito distinto al que esta conectado el receptor.

@ Consulte al vendedor o a un técnico experto en radio/TV para que le ayude. "Este equipo cumple con los limites de exposicion a la radiacion
de RF de la FCC establecidos para un entorno no controlado. Este equipo deberia instalarse y funcionar a una distancia minima de 20
centimetros entre el radiador vy su cuerpo”.

FCC ID: 2AH9Q-RANGER

Este dispositivo cumple con la Parte 15 de las disposiciones de la FCC. El funcionamiento esta sujeto a las siguientes condiciones:

(1) Este dispositivo puede no causar interferencias perjudiciales, y

(2) Este dispositivo debe aceptar cualquier interferencia recibida, incluso interferencias que pueden provocar un funcionamiento indeseado.
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