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Ultimate 2.0 ir Makeblock platformas vadosais robotu komplekts. Tas satur dazadas mehaniskas detalas un elektroniskos modulus, kas |auj veidot sarezditus robotus
un attistit savu radoSumu. Saciet un izveidojiet pats savu Ultimate 2.0, lai izpétitu vél interesantakas iespégjas!
Piezime: Saja lietotaja rokasgramata ir ieklautas salik§anas instrukcijas trim galvenajam platformam.

Citas salik8anas instrukcijas, l0dzu, skatiet learn.makeblock.com/ultimate2/

Robots Arm Tank

Sis Robots Arm Tank sastav no Joti pielagojamas sliezu $asijas un elastigas robotizétas rokas. Sis robots ir paredzéts, lai palidzétu jums

satvert, pacelt un piegadat objektus parvarot dazadus reljefus.

Dzérienu Robots

Dzérienu Robots sastav no mobilas Sasijas, mainiga lenka atbalsta struktdras un paspielagojosa kronsteina.

Kamera Dolly

Kamera Dolly sastav no mobilas Sasijas un 360 gradu pagriezamas pamatnes. Pieviengjiet viedtalruni vai kameru Sim robotam un saciet
filmét no neliela lenka. Varat ar ieprieks iestatit robota celu, lai tas varétu iemazinat jisu dzives mirk|us. (Kustibas troksnis var ietekmét

skanas ierakstu.)




Atra rokasgramata

X Seit ir Tss celvedis, kas Jums palidzés viegli uzsakt darbu.
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Detalu saraksts

Parbaudiet Ultimate 2.0 dalas
saskana ar detalu sarakstu.

Raspberry Pi Communication
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Pamatplate

Siki izpétiet, ka lizmantot
dotas instrukcijas.
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Atsauce uz detalam

Atsauce ar attiecibu 1: 1 nodroSina
vieglaku veidu, ka atskirt Ultimate 2.0
dalas.

.
Robots Arm Tank \

Robota Arm Tank satvéréju izmanto, lai
satvertu un piegadatu priekSmetus.

% BRIDINAJUMS

» Uzglabajiet So komplektu bérniem un dzivniekiem nepieejama vieta.
* Nelielas dalas norijot var izraisit aizriSanos vai nopietnus ievainojumus.

Dzérienu Robots

'

Dzérienu robots, izmantojot lietotni app
ielej ideni vai vinu.

Kamera Dolly

Pievienojot viedtalruni vai digitalo kameru,
Kamera Dolly var filmét jasu dzivi no
neliela skatu lenka.

App

Vadiet robotu, izmantojot viedtalruni,
plansetdatoru un datoru.
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Programmeésana

Ultimate 2.0 atbalsta grafisko program-
mésanu, lai realizétu interesantakas
mijiedarbibas. Vai arT apvienojiet
Ultimate2.0 ar Raspberry Pi, lai realizétu
Python programmésanu.



Detalu saraksts

4x Sija0824-016

5x Sjja0824-032

3x Sija0824-064

2x Sija0824-128

1x Bidama sija0824-176
2x Bidama sija0824-192
2x Sija0808-024

2 Plaksne0324-056

3x Plaksne0324-088

4x Sija0412-076

4 Sija0412-092

4x Sija0412-140

6x Sija0412-188
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2x Sija0412-220

2x Kronsteins P3

3% 25mm DC Motora Kronsteins
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4x Kronsteins 3x3

2x Plaksne 3x6

1x Plaksne 7x9-B

Q\r

@

6% Varpstas savienotajs 4mm

4x Stiprinatajs1616-08-M4

1% Plakanai gultnisD34x24mm

1x Atras atlai$anas plaksne

2% 25mm Motora Kronsteins-72T

2x MegaPi Akrila Kronsteins

4x Gumijas apvalks

4x Riepa 90T B

6x Plastmasas laika skriemelis 90T

3x Plastmasas zobrats 8T

2x Plastmasas zobrats 56T

2x Plastmasas zobrats 72T

1% 360° Mobila talruna kronsteins

2x Trase 80x139mm

1x Bateriju turétajs 6AA

12x Atloka vara uzmava 4x8x4mm

12x Varpstas apkakle 4mm

6% Vitnota varpsta 4x39mm

2% D varpsta D4x50mm

2x varpsta D4x88mm

1% D varpsta D4x160mm
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4x Misina bukse M4x16

4x Plastmasas gredzens 4x7x2

8x Plastmasas gredzens 4x7x3

2% Plastmasas gredzens 4x7x10

20x Plastmasas kniedes4060

20x Plastmasas kniedes 4100

20% Plastmasas kniedes 4120

12x Skriive bez galvas M3x5

8x Skrive bez galvas M3x8

6x legremdéta skrave M3x8

4x legremdéta skrive M3x10

50x Skrive M4x8

46x Skrive M4x14

ii?iil:ﬂﬂi@@@

10x Skrave M4x16

4x Skrave M4x22 l\mumummummmmuuuuuuuuuuuuu

|

4x Skrave M4x30

47x Uzgrieznis M4
10x Neilona blokéSanas uzgrieznis N&

1% 25mm DC Encoder

Motors 9V/86RPM éf

2x 25mm DC Encoder
Motors 9V/185RPM

1% Makeblock Robota Satvérgjs

3% 25mm DC Encoder Motora Vads
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1% MegaPi

4x Megapi Encoder/DC Motor Draiveris
1% Megapi Vairogs RJ25

1% Bluetooth Modulis

1% Me Ultraskanas Sensors

1x Me Linijas sekotajs

1x Me slégi

1x Me 3-Axis Akselerometrs

un ziroskopu sensors

1x Me Adapteris

R RPN

1x USB kabelis B-1.3m

2x 6P6C RJ25 kabelis-20cm

1x 6P6C RJ25 kabelis-35cm

10x Gumijas aproce

10% Neilona kabelu saite 1.9x100

1% Cross&2.5mm HEX Skravgriezis

¥\§%%\

1% Neliela €etrvirzienu uzgrieznu atsléga

1% Uzgrieznu atsléga 5mm&7mm

\(n“i’ 3%

1x HEX atslega 1.5mm

Pamatplate -- MegaPi

)

(Raspberry Pi Komunikacija

Bezvadu
Komunikacijas modulis

)

DC Motora Draiveris

MegaPi ir galvenais vadibas panelis; kas Tpasi izstradats izgatavotajiem, ka arT ideals variants, lai to izmantotu
izglttibas joma un visu veidu spélés. Tas ir balstits uz Arduino MEGA 2560 bazes un lieliski atbalsta program-
mésanu ar Arduino IDE. MegaPi var iedalit 6 funkciju apgabalos, |laujot izveidot savienojumu ar dazadiem
spraudnu moduliem, lai darbinatu motorus un sensoru, ka ari realizétu bezvadu sakarus. MegaPi ir spéciga
motora braukSanas spéja, kas vienlaikus spé€j vadit 10 servo vai 8 lidzstravas motorus. Tas ir ideals variants
dazadiem robotu projektiem, pieméram, viedajam robotu automobilim un 3D printerim.

Tehniska Specifikacija

e Mikrokontrolleris: ATMEGA2560-16AU
e |eejas spriegums: DC 6V-12V

e Darba spriegums: DC 5V

e |/ O tapas: 43

e Serialie porti: 3

e |2C interfeiss: 1

e SPl interfeiss: 1

e Analogas ievades tapas: 15

Dazadas krasas uz MegaPi parstav
Specializétas funkcijas:

1. Red Pin - jaudas izeja / motora izeja
2. Yellow Pin tapa - I/ O tapa

3. Blue Pin - bezvadu sakaru interfeiss
4. Black Pin - jauda GND

5. Zala saskarne - jaudas izeja / motora izeja

“ Aparaturas serialais ports

Me Bluetooth
Me Bluetooth Modulis  (Dual Mode)

Vienvirziena digitalais interfeiss

E E E Divkarss digitalais interfeiss
I?C ports

Divkarsa un vienvirziena analoga
saskarne

Me Ultraskanas Sensors
Me RGB LED un Gyro Sensors

Me Gala Slédzis Me Gaismas un peléktonu
Me 7 Segmentu Serialais Ekrans Sensors

Me PIR Kustibas Sensors Me Potenciometrs
Me Aizvars Me Kursorsvira

Me Linijas sekotajs Me 4 Poga
Me Infrasark. uztvéréja dekoderis Me Skanas Sensors

Me 3 Axis Akselerometrs

_/

Bluetooth sakaru modulis




Pamatzinasanas - elektroniskie moduli

Ziroskopa sensors

Ziroskopu sensors ir kustibu apstrades modulis. To var izmantot, lai izméritu jasu robota vai citu ieriéu lenka atrumu un-paatrindjuma informaciju. Sis Ziroskopa sensors ir izstradats,

pamatojoties uz MPU-6050, kas spéj apstradat sarezgitus 9 asu Motion Fusion algoritmus, apvienojot 3 asu Ziroskopu; 3 asu akselerometru un Digital Motion ProcesorulM (DMP).

JUs varat izveidot pasbalansa robotu, izmantojot Gyro Sensor ar Encoder motoru.

V4
‘ Specifikacija:
( e e Darba spriegums: 5V DC
/\'(\/ J \ * Lenka atruma sensora (ziroskopa) jutiba: 131 LSBs/dps
Y X

Me Ultraskanas Sensors

Ultraskanas modulis ir sava veida elektronisks modulis attaluma mériSanai, un mérijumu diapazons ir no 3 cm I1dz400 cm. To izmanto gan 8kérs|u novérdanai automasinam, gan

citiem projektiem. So moduli var savienot izmantojot dzeltenu spraudni ar portu pamatplaté.

Uztvérejs

Specifikacija:
e Darba spriegums: 5V DC

* Diapazona noteikSana: 3cm-400cm

RaidTtajs

* Lenka noteik8ana: dodiet priekSroku 30 gradu lenkim

Pamatzinasanas - elektroniskie moduli

Me linijas sekotaja sensors

Me Line Follower ir paredzéts ITnijam sekojosiem robotiem. Tam ir divi sensori modult, un katra sensora ir divas dalas - infrasarkano staru izstarojo$a gaismas diode un infrasarkanais

jutigais fototransistors. JUs varat ieprogrammét robotu droSi sekot melnai Iinijai uz balta fona vai otradi.

LED Fotodiode LED Fotodiode
Specifikacija:
N4 R WA S e Darba spriegums: 5V DC
’
\\ \\ \‘ 'I \‘ \\ \‘ ll,' l' . . .
(AL OO * Diapazona noteik8ana: 1~2cm
k [ |
Melna linija Balta linija

Me Shutter

Me Shutter ir pass modulis, kas paredzéts digitalo spogulkameru automatiskas fotograféSanas ievieSanai. Lietotaji to var izmantot, lai uznemtu atrgaitas fotoattélus, vai uznemt laika

intervala video un fotoattélus, kontrol&jot laika ekspoziciju. So moduli var savienot ar portu galvenaja paneli ar zilu spraudni . Savienojot kameru-ar S0 moduli, nepiecie$ams Tpass
kabelis.

Specifikacija:

o Nominalais spriegums: 5V DC




Pamatzinasanas - elektroniskie moduli Pamatzinasanas -Montazas padoms

Me RJ25 Adapteris

_— -

Me RJ25 adaptera modulis parveido standarta RJ25 portu seSos spraudnos (VCC, GND, S1, S2, SDA un SCL), lai tos varétu viegli izvilkt no Makeblock porta, saderigi X Ta ka $aja produkta ir daudz detalu, ladzu, samontéjiet Ultimate2.0 tiesi ta, ka noradits $aja instrukcija, lai izvairitos no neskaidribam. Ipasi

ar citu razotaju elektroniskajiem moduliem, pieméram, temperatdras sensoru un servo moduli. pievérsiet uzmanibu "O" un "X" atzimei. Parliecinieties, ka darat tiesi ta, ka prasits diagramma3, kas apziméta ar "O", pretéja gadijuma dalas

var bat salauztas un robots var nedarboties normali.

Diagramma
Detalas numurs %
N

lespéjas: 4
e lespéjams veidot savienojumus ar elektroniskajiem

moduliem no citiem razotajiem
Montazas solis ~ f-------====-=----f-mmmomo >

Y
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. Encoder Motors (1)
i 185RPM ___|  Samontéta
NepiecieSamas detalas | | i ‘ 25mm DC Motora (1) Diagramma
$aja soll E Kronéteins
CE— - Do M3x8 (2)
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Ultimate 2.0 ir nepiecieSamas seSas 1,5 V AA sarma baterijas (nav ieklautas komplekta). ) i« Pievérsiet uzmanibu i !
B _ p Piezimes -------------o-omacosmoo oo fome oo oooe o 1 motora spraudna virzienam i """""" >
SVARIGA INFORMACIJA PAR BAROSANAS ELEMENTIEM: N e mmmmeeeeee—————————— J

« Izmantojiet tikai svaigus vajadziga izméra un ieteikta tipa akumulatorus, baterijas.

« Nejauciet vecas un jaunas baterijas un nelietojiet dazada veida akumulatorus, baterijas.
« Ladzu, ievérojiet pareizo polaritati (+) un (-).

» Neméginiet uzladét neuzladéjamas baterijas. ZEMAS KAPACITATES BATERIJAS RADITAJI:

Kad akumulatori vai_baterijas klust vaji, Ultimate 2.0 robotu
komplekts parvietosies daudz Iénak neka parasti, vai pat restartés
ta pamatplati. Saja laika izsl&dziet robotu un nomainiet visas bateri-

jas. \

. " _ Encoder Motors 185RPM
* Nemetiet baterijas uguni.

« Vienlaicigi nomainiet visas viena tipa/ markas baterijas.

» BaroSanas terminaliem nedrikst biit Tssavienojums.

« Baterijas janomaina pieaugusajiem.

R S .

« Iznemiet baterijas, ja ar robotu kadu laiku netiks spéléts.

IR SRR 4

. o Detalas '
Montazas virziens nosaukum ek




Pamatzinasanas - Montazas instrumenti

Ladzu, samontéjiet robotu, stingri ievérojot tris talak minétas prasibas, pretéja gadijuma tas radis neprecizitati vai neapmierinosu darbibu. 2. Noteikti pievelciet skravi un uzgriezni.

Pievelciet skrivi ar sp

uz diagrammas virziena
1. Instrumenti

'K Pievelciet skravi ar s a Si
uz diagrammasﬁi{ am

Hex Allen atsléga 1.5mm

Skriive bez galvas M3x5 »

Uzgrieznu atsléga
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Encoder Motors A 185RPM

Piezime: Salieciet divus,

ka paradits attéla.
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M4x14

Nut M4

bez galvas M3x8

Komplekts Skrive

(2)
(2)

(M

W Encoder Motors
185RPM

‘ 25mm DC Motora
Kronsteins

[_ legremdéta

skrive M3x8

N
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(1)
(2)

/1 .5mm

1
Pievérsiet uzmanibu i
motora spraudna virzienam
]
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Encoder Motors
B 185RPM

instruments

(e M4x14 (2
Uzgrieznis M4 (2)

Komplekts Skrave bez ) Encoder Motors A 185RPM

galvas M3x8

Encoder Motors
B 185RPM

z P3 (2)
P

M4x14. (4)

D

Uzgrieznis M4 (4)

4x39mm  (2) -
Atloka vara uzmava (4)
@ Uzgrieznis M4 (2)
g

Piezime: samontéjiet
divus ka paradits.

Encoder Motors B 185RPM




h Varpstas apkakle 4mm N - ~
Plastmasas gredzens 4x7x3 —
) 90T (1) 0412-140 (2)
Varpstas apkakle (1) ’ 0824-064 (1)
Atloka vara uzmava (2) ﬂﬂlll]lll]l] M4x8  (4) )
N/
@ Plastmasas gredzens (2)
4x7x3
Komplekts Skrave bez ()
galvas M3x5

-
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90T (1) M4x14  (2)

ez
S

@‘ Varpstas apkakle (1) Uzgrieznis M4 (2)

&) Atloka vara uzmava (2)
&

@ Plastmasas gredzens (2)

4x7x3

Komplekts Skriive bez (1) Plastmasas gredzens 4x7x3

galvas M3x5 )

Varpstas apkakle 4mm
N JUs esat pabeidzis pirmas stptlktiras izveidi. \
=AS
‘ Kronéteins 3x%3 (2) Encoder Motors ; 25 ) 1616-08-M4  (2)
A 185RPM

o Mdx14 _ (4) Joom M4x14  (4)
\\_@% Uzgrieznis M4 (4) -
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Encoder Motors
B 185RPM
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Uzgrieznis M4

0824-064 (1)

M4x14  (2)

(o M4x8  (2)
"" 8T (1)
I / 0412-188.(2)
‘ 0824-032.4 (2)
. 56T A1)
(oo Maxd4 (1)
ﬂmmm M4x8  (8)
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i Pievérsiet uzmanibu i
H motora spraudna virzienam i
Encoder Motors e e e e e e s
86RPM 1 :
Y
25mm DC Motora (1)
Kronsteins
legremdéta (2)
skrive M3x8
Encoder Motors 86RPM

| / D4x88  (2)

@‘ Varpstas apkakle (2)

Plastmasas gredzens (3)
4x7%3

Komplekts Skrave bez 2)
galvas M3x5

@ Atloka vara uzmava (1)
i

Plastmasas
gredzens

J

Piezime: Salieciet divus,
Varpsta D4x88mm ka paradits attéla.

Varpstas apkakle
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Varpstas apkakle (1)

Komplekts Skrave bez 2)
galvas M3x5

0412-188 (2)

‘ 0824-032 (2)

[[ﬂll]lll]m M4x8  (8)

Plastmasas gredzens
4x7x2

Varpstas apkakle (2)

@ Plastmasas gredzens (1)
4x7%3

Plastmasas gredzens (2)

4x7x%2

Plastmasas gredzens
4x7x3

Komplekts Skrive bez ()
galvas M3x5
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Jusesat pabeidzis 80% montdzas.




