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mBot2

Instrukcja uzytkownika

Szybki Start
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n Lista elementéw

- @ @

CyberPi mBot sterownik Ultradzwiekowy Poczwdrny czujnik Silniki z
czujnik odlegtosci  linii/koloru RGB enkoderem

Korpus robota Przewdd USB Kota Opony Koto podporowe

T \\

Przewdd do silnikéw Przewdd do czujnikdéw  Przewdd do czujnikow Mata line follower
(10cm) (20cm)

EEF‘
ML'_.@I

Sruby M4x25 Sruby M4x14 Sruby M4x8 Sruby M2,5x12  Srubokret PH/Hex
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n mBot sterownik

1) ON RS
' OFF iz
® )

S2 )

- — ) - ()
M1 M2 EM1 |EM2

1. Wytgcznik zasilania

2. Port czujnikéw mBuild

3. Port we/wy wielofunkcyjny
4. Port serwomotoréow

5. Port CyberPi

6. Port silnikéw DC

7. Port silnikéw z enkoderami
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1. Czujnik $wiatta

2. Mikrofon

3. Wyswietlacz

4, Port czujnikéw mBuild
5. Przycisk A

6. Przycisk Home

7. Port USB-C

makeblock
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8. Joystick

9. Diody LED RGB

10. Zyroskop/akcelerometr
11. Przycisk B

12. Modut WiFI/Bluetooth
13. Port sterownika mBot

14. Gtoénik
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Czujniki i moduty zewnetrzne

Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci

1. Niebieskie diody LED x8 2. Port czujnikéw mBuild

®
O,

Poczwérny czujnik linii/koloru

3. Czujnik $wiatta x4 2. Dioda os$wietlajgca x4

Srubokret PH/Hex
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B Instrukcja montazu

Zbuduj robota z elementéw zestawu wg instrukgji:
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u tadowanie akumulatora

Pojemnos¢ wbudowanego akumulatora mBot2 wynosi 2500 mAh.

Akumulator mBota jest tadowany przez ztqcze USB-C na sterowniku CyberPi, po podtgczeniu do
komputera, power banku lub typowej tadowarki USB 5V/2A

Way 1:

Tower pak
Way 2: ; ”

Czas pracy na akumulatorze 2.5 -5 godzin
(w zaleznosci trybu pracy i od obcigzenia)
Czas gotowosci w uspieniu

(z wytgczonym ekranem) > 24 godziny

Czas petnego natadowania akumulatora 1-2 godzin
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Programy demonstracyjne

1. Zrestartuj robota mBot2.

Przed wybraniem programu demonstracyjnego zrestartuj robota - wytgcz i wtgcz ponownie
zasilanie

2. Uruchom CyberOS.

CyberPi uruchamia automatycznie system operacyjny CyberOS po restarcie. Jesli tak sie nie dzieje,
nacisénij przycisk Home na CyberPi.

,f:@

cyberpi
'l Restart

| & Switch

3. Jezyk CyberOS mozesz zmieni¢ w ustawieniach systemu (zobacz "Set the system

language" CyberPi Operation Guide.)
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https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/cyberpi-start#Jejm1
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/cyberpi-start#Jejm1
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/cyberpi-start

4, Wybierz i uruchom program demo

Uzywajgc joysticka wybierz opcje  Switch Program, wybierz konkretny program z listy (w
przyktadzie Program1) i nacisnij przycisk B zeby go uruchomié.

;_. 2 |

oK<,
cyberpi
. () Restart
. ‘-7 Switch Program

Q Settings
© Help

@®
O:
O -
0O

Postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlonymi na ekranie CyberPi.

Uwaga:  Jesli chcesz przerwaé wykonywanie programu weciénij przycisk Home
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u Programowanie robota mBot2 w jezyku blokowym

8.1 Pobierz i zainstaluj oprogramowanie

Robota mBot2 i mikrokontroler CyberPi mozesz programowaé¢ w blokowym jezyku Scratch z
wieloma rozszerzeniami oraz w tekstowym jezyku Python. Oba jezyki dostepne sq na platformie
mBlock5, zaréwno w wersji desktop (do instalacji na komputerze) jak i on-line.

Desktop

Najnowsze wersje mBlock5 dla Windowe 7 i 10 oraz macOS 10.12+ znajdziesz na stronie

https:/mblock.makeblock.com/en-us/download
On-line
mBlock5 on-line znajdziesz tu: https:/mblock.makeblock.com/en-us/

Do pracy w wersji on-line (zalecana przeglgdarka Chrome) pobierz i zainstaluj program mLink.

Urzgdzenia mobilne

Aplikacja mBlock5 app dla Android 6.0+

Aplikacja mBlock5 app dla iOS 10.0+

makebl?ck roboty .pl © 2021 Trobot 14
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https://mblock.makeblock.com/en-us/
https://mblock.makeblock.com/en-us/download/

UWAGA!

Przed uzyciem robota koniecznie zaktualizuj oprogramowanie mBlock5 do najnowszej wersji (co

najmniej 5.3.5) lub uzywaj wersji on-line.

8.2 Potqczenie z robotem mBot2

1. Otwodrz mBlock 5 (lub mLink jesli uzywasz wersji on-line)

2. Podtqgcz mBota do komputera przewodem Micro USB-C i wtgcz robota

3. Kliknij + dodaj nowe w zaktadce Urzgdzenia, wybierz mBot2 z biblioteki urzqdzen i kliknij OK

Q Biblioteka urzadzenia

Official development Non-official development

§ =

mBot Neo mBot2 CyberPi
Deweloperz Drodux Deweloperzy: Wyproduk... Uveweloperzy: Wvoroduk.. Ueweloperz

m| 00

= e - —_ -
Urzadzenia Postacie Tto fee ) ©
e i + s1s 06
: o0
- =

Neuron mBot mBot Ranger Bluetooth contro...

weloperzy: Wyproduk.., Deweloperzy: Wyproduk... eweloperzyv: Wyproduk

makebl?ck robotyedukacyjne.pl © 2021 Trobot 15
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4. Kliknij Potgcz w panelu wybranego urzgdzenia a nastepnie wybierz wtasciwy port COM z
listy.
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Bluetooth x

Urzadzenia Postacie Tio Pokaz wszystkie przytaczane urzadzenia
COMS5
e."
() B
(RO Polzczenie
T Upewnij sig, ze przewod USB jest prawidiowo
podtaczony do urzadzenia.
Podiacz swoje urzadzenie Upewnij sig, ze Twoje urzadzenie jest wiaczone,
Jak korzystac z = W tej wersji mozna podtgczyc tylko jedno
J d i ¥ 4
urzadzenia? urzadzenie naraz. Podtaczenie nowego
urzadzenia doprowadzi do odfgczenia
poprzedniego.
Przetacznik trybu &)

-

Uwaga:

Jesli Twd) mBot wyposazony jest w adapter Makeblock Bluetooth Dongle mozesz potqczy¢ sie z

robotem bezprzewodowo. Przy potqczeniu przez Bluetooth Dongle wybieraj zaktadke USB w

oknie potgczenia. Przed pierwszym uzyciem Bluetooth Dongle musisz go sparowaé z robotem.

1. Wté6z adapter Bluetooth Dongle do gniazda USB. Wecisénij przycisk na adapterze - ikona

Bluetooth zacznie miga¢ szybko.

2. Wtqcz teraz mBota/CyberPi i zbliz do adaptera.

3. poczekaj az ikona Bluetooth zacznie $wieci¢ ciggle. Od tej pory adapter i CyberPi stanowig

pare- dla wygody mozesz je oznaczy¢ i uzywac w komplecie by nie powtarzac parowania.

Wiecej szczegdtéw: _ "Wirelss Adapter."

makeblock
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https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/wireless-adapter
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/wireless-adapter
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/wireless-adapter

Do bezprzewodowego potqczenia z mBotem mozesz tez wykorzysta¢ modut Bluetooth 4.0

zintegrowany z Twoim PC. Wymaga to jednak zainstalowania specjalnego sterownika na

Twoim komputerze. Wiecej szczegdtdéw: "Bluetooth Compatibility."

Po nawigzaniu potgczenia zobaczysz komunikat

Publish

@ Connected!

mckebl?ck robotyedukacyjne.pl © 2021 Trobot
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https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/bluetooth-compatibility

8.3 Aktualizacja firmware

Jedli uzywasz mBlock5 w wersji desktop, aktualizacje firmware CyberPi przeprowadz w
nastepujqcy sposéb (w wersji on-line mBlock mozesz poming¢ kroki 2-4)

1. Otwérz mBlock i dodaj swoje urzgdzenie (Cyber Pi)

Sensing
7B play note @ for R beat
-}
II £ o o e OB play snare v for @ beat
-l
Devices Sprites Background Al

I8 increase audio speed by @ %

OB set audio speed to m %

CyberPi

5 [

) B audio speed

2%

g

0B increase volume by m %
Connect your device
Control I8 set volume to @ %
How 10 use device?
. T8 volume(%)
Operators
. 0B play buzzer at @ Hz for o B
Variables
I8 play buzzer at gy Hz
Ny Blocks

0B stop all sounds

2. Po rozwinieciu listy urzqgdzen kliknij zielonq strzatke by pobra¢ najnowszq wersje oprogramowania
dla CyberPi

Device Library

C
B

CyberPi Halocode Codey mBot

Developers: mBlock Developers: mBlock Developers: mBlock

mBot Ranger
Developers: mBlock Developers: mBlock

3. Po pobraniu oprogramowania zrestartuj mBlock

makeblock robotyedukacyjne.pl © 2021 Trobot 19
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Downloading... CyberPi

Developers: mBlock

4. Zdejmij sterownik CyberPi z robota (WAZNE!)

5. Podtqgcz sterownik Cyber Pi kablem USB lub przez Bluetooth Dongle do komputera.

6. Zaktualizuj firmware

— sensing
Devices Sprites Background =
Sensing
[-m:|
L ] LAN
Device connected

Mode Switch oT

I_'l: oae “
.’..

[ &2 Disconnect |

e

Gotowe.

makebl?ck robotyedukacyjne.pl © 2021 Trobot
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8.4 Dodaj rozszerzenia

Po wybraniu na liscie urzqdzen sterownika Cyber Pi nie widzisz bloczkéw odpowiedzialnych np. za
ruch robota czy czujniki (Cyber Pi moze by¢ uzywane niezaleznie od robota, mBlock nie wie z géry

co bedziesz z nim robié¢). Dlatego przed rozpoczeciem pracy z mBotem musisz w mBlock dodaé

rozszerzenia (dodatkowe palety bloczkéw) zwigzane z robotem.

W wersji

automatycznie wiec mozesz poming¢ ten krok.

1. Dodaqj rozszerzenie mBot2

Devices Sprites Background [-m:]
Sensing
-m:]
- LAN
Device connected
Al
zili How to use device?
—
loT
Mode Switch
Events
(' ¢? Disconnect ) | Contrl
(@ Setting )
B extension
2. Dodaj rozszerzenie
L J
Devices Sprites Background ~ Operators
Variables
-
My Block:
Device connected
&
zili How to use device? mBot2
Chassis
Mode Switch
> o
mBot2
Tm .\ Extensio
(¢ Disconnect )
(&3 Setting )
e extension

3. Doddaj rozszerzenie

Variables
Devices Sprites Background
X M 3
= My Block:
Cyberpi - e
S mBot2
Chassis
c Device connected
o
ifi How to use device? mBot2
Extensio
Mode Switch
Ultrasoni
o Sensor
( ¢? Disconnect )
(&3 setting )
e extension|

Pocket Shield
By mBlock official o8 d

Pocket Shield

mBot2

By mBlock official Q0

More

+ Add

More

on-line po wybraniu urzgdzenia mBot2 potrzebne

©®

Ultrasonic Sensor 2
By mBlock official

+ Add

Ultrasonic Sensor 2 (czujnik odlegtosci)

Q

B

rozszerzenia dodawane sg

Quad RGB Sensor
By mBlock official Q

+ Add

HE 5 g =

Pocket Shield
By mBlock official o8 8

Pocket Shield

mBot2
By mBlock official o8 8

More

+ Add X Remove

Quad RGB Sensor (czujnik linii)

Pocket Shield
By mBlock official [

Pocket Shield

mBot2

By mBlock official [y

More

+ Add X Remove

Ultrasonic Sensor 2

By mBlock official

More

(m]

@®

Ultrasonic Sensor 2

By mBlock official

More

X Remove

(m]

B8

B8

0

o}

Quad RGB Sensor
By mBlock official o8

+ Add

Quad RGB Sensor
By mBlock official [}

Po dodaniu tych rozszerzen zobaczysz 4 dodatkowe palety polecen dla mBot2.
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Events

Control

Operators

Variables

My Block:

I

ey
mBot2
Chassis

e
mBot2
Extensio.

8

Ultrasonic
Sensor

Quad RGI
Sensor

&% moves forward v at @ RPM for o secs

& moves forward » at @ RPM

&b moves forward v cm * until done
& turns  left » @ ° until done
&b encoder motor left wheel(EM1) *+ *) rotates at @ rotational speed (RPM) v for o secs

&% encoder motor left wheel(EM1) + *) rotates at @ rotational speed (RPM) v

&% encoder motor all ¥ ™) rotates by @ -

&% encoder motor EM1 *) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 *) rotates at @ RPM

&% encoder motor EM1 ™) rotates at @ % power, encoder motor EM2 *) rotates at @ % power

&% stop encoder motor all v

&% encoder motor (1) EM1 » 's ¥) rotational speed(RPM) »

&% encoder motor (1) EM1 » ™) rotated angle (7)

&b reset encoder motor all + ™) rotated angle

W palecie mBot2 Chassis znajdziesz bloczki odpowiadajqce za ruch robota (silniki z enkoderami

z podstawowego wyposazenia robota, podtqgczane do portéw EM1i EM2).

W palecie mBot2 Extension Port zgrupowane sq bloczki obstugi dodatkowych silnikow,

serwomechanizmoéw, tasm LED itp. urzgdzen podtgczanych do portéow S1-S4, M1 i M2 na

sterowniku mBot2.

Bloczki obstugi czujnikdw i innych urzgdzen zintegrowanych z mikrokontrolerem CyberPi

(zyroskop/akcelerometr, diody LED, kolorowy wyswietlacz, przyciski, komunikacje sieciowq itd.)

znajdziesz w odpowiednich paletach CyberPi (dzwiek, LED, wyswietlanie, czujniki itd.)

Jesdli chcesz wykorzystywaé dodatkowe czujniki i moduty podtgczane po portu CyberPi, musisz

najpierw doda¢ odpowiednie rozszerzenia.

makeblock
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8.5 Wybér trybu pracy robota

W mBlock5 masz do wyboru dwa tryby pracy robota: Live i Upload.

Devices Sprites Background

D,

Device connected

How to use device?

(&2 Disconnect )

( {3} Setting )

Tryb Live: program wykonuje sie na komputerze z uruchomionym mBlock. Robot musi by¢ potqgczony
w komputerem przewodowo - kablem USB lub bezprzewodowo przy pomocy Makeblock Bluetooth
Dongle. Zaletq trybu Live jest to, ze zmiany ktérych dokonujesz w kodzie programu uwzgledniane
sqQ w czasie rzeczywistym, co bardzo utatwia pisanie i testowanie prostych programoéw. Tryb Live
umozliwia tez interakcje robota z klawiaturg komputera (np. zdalne sterowanie) lub z obiektami na
ekranie (np. wykorzystanie czujnikdw CyberPi i robota w grach). Wadg trybu Live jest niewielka

szybkos$¢ wykonywania programu.

Tryb Upload: program jest kompilowany przez srodowisko mBlock i nastepnie tadowany do pamieci
robota (przewodowo Ilub bezprzewodowo). W tym trybie programy wykonujg sie na
mikrokontrolerze CyberPi, bez koniecznoséci statego potqczenia z komputerem. Predkosé
wykonywania programu jest zdecydowanie wieksza niz w trybie Live. Ztozone programy,
wymagajgce btyskawicznej reakcji robota na zmiany stanu czujnikéw, dziatajg lepiej w trybie
Upload. Programy zatadowane do pamieci robota pozostajg w niej az do momentu nadpisania
przez kolejny program (w pamieci robota mozesz przechowywaé do 8 swoich programéw i wybierad

je z menu CyberPlI).

M robotyedukacyjne.pl © 2021 Trobot 23
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8.6 Programy przyktadowe

Na platformie mBlock5 znajdziesz przyktadowe programy dla mBot2, ktére pomoga Ci zapoznaé

sie z podstawowymi funkcjami robota.

Wybierz z menu Tutorials > Example Programs i kliknij mBot2 zeby zobaczy¢ programy przyktadowe

z komentarzami.

> Courses WM Tutorials @ Feedback Python Editor

SisrSuice Blocks Python

Example Programs

|

Example Programs X

00 C O OO ac coter o

0

Al-Facial Recognition Data Science-Visualization

(CN) Motion demo (EN) Motion demo (CN) Obstacle avoida... (EN) Obstadle avoida... (CN) Kp line follow (EN) Kp line follow

ﬁ.o m mBe2 Hell, Fm mBot2
(CN) Color line follow (EN) Color line follow (CN) Self-introduction (EN) Self-introduction (CN) Remote control (EN) Remote control
‘/ 7"‘\‘
| Cancel )
A v

makeblock robotyedukacyjne.pl © 2021 Trobot 24
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8.7 Pomoc kontekstowa

Dla wiekszosci bloczkéw dostepna sq objasnienia i przyktady zastosowania. Kliknik prawym

klawiszem myszki na bloczek zeby wywotaé¢ okno pomocy.

-m:} moves forward v at @ RPM for o secs
Audio
moves forward v at @ R=r
-m:}
Help
LED
L moves forward v @) cm v bl duice 4
-}
Display turns left v @ ° until done
encoder motor left wheel(EM1) v  ®) rotates at @ rotati
I. o o Mation
Sensing encoder motor left wheel(EM1) v *) rotates at @ rotati
Devices Sprites Background
Sensing encoder motor all ¥ *) rotates by
X
.
oEE CE encoder motor EM1 *) rotates at @ RPM, encoder motor Ell
CyberPi LAN
encoder motor EM1 ) rotates at @ % power, encoder mot
° Device connected o
Al stop encoder motor all v
add ira?
How to use device? e

makeblock

education
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Makes mBot2 move
forward, move backward,
turn left, or turn right at the
specified speed

How to use

Click to select a motion option from the drop-down list
box and set the speed.

Example

move forward v  at @ RPM

After you press the space key, mBot2 keeps moving
forward.

25




n Programowanie robota mBot2 w jezyku Python

Kiedy programujesz blokowo i mBlock5 ustawiony jest w trybie Upload, mozesz w dowolnej chwili
podejrze¢ jak kod Twojego programu wyglqoda w jezyku Python. Kliknij przycisk </> w prawym

gérnym rogu ekranu.

Python

1 # generated by mBlock5 for CyberPi
# codes make you happy

import mbot2, event, time, cyberpi

2
— y 3
R ‘
- 5
7  def on_start():
8
9
]

moves forward » at @ RPM for o secs mbot2. forward(50, 1)

[

Automatycznie wygenerowanego kodu nie mozesz edytowadé bezposrednio w oknie podglgdu, ale

mozesz skopiowaé go do okna Python i tam edytowad i uruchamiad.

® Feedback = () [T

| Blocks Python

Jeszcze wygodniejszym narzedziem do programowania w Pythonie jest mBlock Python editor.
Mozesz go uruchomié klikajgc pomaranczowy przycisk Python Editor w prawym gdérnym rogu

ekranu.

Wiecej informacji o programowaniu mBot2 i CyberPi w jezyku Python znajdziesz tutaqj

mBlock-Python Editor Online Help

Python APl Documentation for CyberPi

Python APl Documentation for mBot2 Shield

makeblock
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https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/mcode/cyberpi-api-shields#9eo89
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/mcode/cyberpi-api
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/mcode

m Dodatkowe informacje

CyberPi

CyberPi Operation Guide

mBot2 Shield

Introduction to mBot2

180 Optical Encoder Motor

Quad RGB Sensor

Ultrasonic Sensor 2

merb'?Ck robotyedukacyjne.pl © 2021 Trobot
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https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/ultrasonic_sensor_2
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/quad_rgb_sensor
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/180-optical-encoder-motor
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/mbot2-info
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/mbot2-shield
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/cyberpi-start
https://www.yuque.com/makeblock-help-center-en/cyberpi/cyberpi

m Uwagi

- Produkt wytqcznie do uzytku edukacyjnego, dla uczniéw w wieku 8+
- Nie nadaje sie dla dzieci ponizej 3lat
- Produkt powinien by¢ uzywany pod nadzorem osoby dorostej,

- Dla unikniecia uszkodzern spowodowanych upadkiem nie stawiaj robota blisko krawedzi
powierzchni znajdujgcych sie na wysokosci

- Dla unikniecia uszkodzen nie demontuj elementéw produktu, nie modyfikuj ich ani nie naprawiaj

samodzielnie

- Dla unikniecia uszkodzen produktu nie umieszczaj go w wodzie, nie wktadaj do ognia, nie
przechowuj w warunkach podwyzszonej wilgotnosci lub temperatury

- Nie uzywaj produktu ani nie taduj akumulatoréw w warunkach podwyzszonej wilgotnosci lub

temperatury
- Do tadowania akumulatoréw uzywaj zalecanej tadowarki (USB 5V/2A)
- Podczas tadowania produktu nie przekraczaj dopuszczalnych parametréw tadowarki

- Przed dtuzszym przechowywaniem nataduj akumulator catkowicie i dotadowuj go okresowo co 3
miesiqce

- tadowarka (nie jest zawarta w zestawie) nie moze by¢ uzywana jako zabawka

- Przed czyszczeniem produktu przy uzyciu ptynu upewnij sie, ze zasilanie jest wytqczone a
przewody tadowarki odtgczone

- Okresowo sprawdzaj przewody, ztgcza, obudowy oraz inne elementy; w przypadku stwierdzenia

uszkodzen powstrzymaj sie od uzytkowania produktu do czasu ich usuniecia

https://makeblock.com/en/docs/ Q
cyberpi/mbot2-start

makebl?ck robotyedukacyjne.pl © 2021 Trobot 28
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DEKLARACJA ZGODNOSCI

Producent, Makeblock Co.,Ltd. deklaruje, ze produkt ten spetnia wymagania podstawowe i inne
postanowienia okreélone w Dyrektywie RED 2014/53/EU oraz Dyrektywie RoHS 2011/65/EU.

Pomoc techniczna i serwis

Jesli napotkasz problemy z jakosciq produktu lub stwierdzisz brakujace lub uszkodzone elementy po

otwarciu pudetka lub potrzebujesz wsparcia technicznego, skontaktuj sie z dziatem obstugi

posprzedaznej producenta: support@makeblock.com

Importer, dystrybutor i autoryzowany serwis w Polsce:

TROBOT | biuro@robotyedukacyjne.pl
99-300 Kutno, Lelewela 4

www.makeblock.com

Producent: Makeblock Co.,ltd.

4th Floor, Building C3, Nanshan iPark, No.1001 Xueyuan Avenue, Nanshan District, Shenzhen, Guandong Province, China
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