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カメラドリー

ローアングル撮影やタイムラプス撮影を助けるロボットです。いつもとは違う角度からあなたの生活を記録します。（ノイズが入るため、録音には

向きません。）

ロボットアームタンク

自由に動くロボットアームと走破性の高いキャタピラで、様々な物を掴み、運搬できます。

バーテンダーロボット

バーテンダーロボットは車体と角度調節可能な支持台座から成り立っています。全自動でグラスにワインを注ぎ（もしくはそれに似た動作をし）、あ

なたの前まで運びます。
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Ultimate2.0をお買い上げいただきありがとうございます！Ultimate2.0はMakeblockシリーズの最上位キットです。本キットを通じて唯一無二の学習・創造体験ができ、完成後
もさらにキットの充実性を高めることができます。さあ、始めましょう！
本説明書には三種類の主要形態の組立方法が記載されています。その他の組立方法については下記URLにアクセスしてください。learn.makeblock.com/en/ultimate2/



※
※

本説明書の主な内容を解説しています。
クイックガイド
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1:1部品図 ロボットアームタンク カメラドリーバーテンダーロボット4 5基礎知識パーツリスト
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一部パーツの1:1部品図です。パーツを見分
けるのに役立ちます。

自由に動くロボットアームと走破性の高いキャ
タピラで、様々な物を掴み、運搬できます。

Ultimate2.0に含まれる全てのパーツのリス
トです。

説明書、機械部品、電子モジュールの使用
方法に関する基礎知識を紹介します。

バーテンダーロボットは車体と角度調節可能
な支持台座から成り立っています。全自動で
グラスにワインを注ぎ（もしくはそれに似た動
作をし）、あなたの前まで運びます。

ローアングル撮影やタイムラプス撮影を助
けるロボットです。いつもとは違う角度から
あなたの生活を記録します。

スマートフォン、タブレット、PCを使ってロボッ
トをコントロールできます。

54 55アプリ プログラミング

Ultimate 2.0はグラフィカルプログラミング
に対応しており、ロボットとの交流が楽しめ
ます。またUltimate 2.0をRapsberry Piと組
み合わせることで、Pythonでの高度なプロ
グラミングに対応します。

注意：
キットには細かい部品が含まれています。小さなお子様やペットの居ない場所でご使用ください。

2× レールブロック 0824-192

2× 単穴ブロック 0808-024

2× 単穴ブロック 0412-220

6× 単穴ブロック 0412-188

4× 単穴ブロック 0412-140

4× 単穴ブロック 0412-092

4× 単穴ブロック 0412-076

4× ゴムキャップ 

4× シリコンタイヤ 

6× プラスチックタイミングプーリー 90T

3× プラスチックギア 8T

2× プラスチックギア 56T

12× フランジ銅軸受4×8×4mm

1× 電池ボックス(単三×6本)

2× トラックベルト 80×139mm

1× 360°スマートフォンブラケット

2× プラスチックギア 72T

20× プラスチックリベット 4100

20× プラスチックリベット 4120

12× 寸切りねじ M3×5

8× 寸切りねじ M3×8

6× 皿ねじ M3×8

4× 皿ねじ M3×10

50× ねじ M4×8

46× ねじ M4×14

4× ねじ M4×22

10× ねじ M4×16

ハードウェアシリアルポート
Bluetoothモジュール
Bluetoothモジュール（デュアルモード）

超音波センサー
RGB LEDモジュール
リミットスイッチモジュール
7セグメントLEDモジュール
人感センサー
リモートレリーズモジュール
ライントレースセンサ

ジャイロセンサモジュール
ポテンショメータモジュール
音声センサー
ジョイスティックモジュール
温湿度センサー
火炎センサー

単方向デジタルポート
双方向デジタルポート
I²Cポート
単方向&双方向アナログポート



基礎知識 -- MegaPiパーツリスト
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1× ベアリングターンテーブル D34×24mm

1× クイックリリースプレート

4× 補強材 1616-08-M4

6× カップリング 4mm

4× 二穴ブロック 0824-016 

5× 二穴ブロック 0824-032

3× 二穴ブロック 0824-064

2× 二穴ブロック 0824-128

1× レールブロック 0824-176

2× レールブロック 0824-192

2× 単穴ブロック 0808-024

2× 単穴ブロック 0412-220

6× 単穴ブロック 0412-188

4× 単穴ブロック 0412-140

4× 単穴ブロック 0412-092

4× 単穴ブロック 0412-076

3× プレート 0324-088

2× プレート 0324-056

2× ブラケット P3

1× プレート 7×9-B 

2× プレート 3×6

4× 直角ブラケット3×3

3× 25mmモーターブラケット

2× 25mmDCモーターブラケット72T

2× MegaPi用ブラケット

4× ゴムキャップ 

4× シリコンタイヤ 

6× プラスチックタイミングプーリー 90T

3× プラスチックギア 8T

2× プラスチックギア 56T

6× ねじシャフト 4×39mm

12× シャフトカラー 4mm

12× フランジ銅軸受4×8×4mm

1× 電池ボックス(単三×6本)

2× トラックベルト 80×139mm

1× 360°スマートフォンブラケット

2× プラスチックギア 72T

2× D型シャフト D4×50mm

20× プラスチックリベット 4060

20× プラスチックリベット 4100

2× プラスチックスペーサー 4×7×10

8× プラスチックスペーサー 4×7×3

4× プラスチックスペーサー 4×7×2 

4× 六角銅スペーサー M4×16

1× D型シャフト D4×160mm

2× シャフト D4×88mm

20× プラスチックリベット 4120

12× 寸切りねじ M3×5

8× 寸切りねじ M3×8

6× 皿ねじ M3×8

4× 皿ねじ M3×10

50× ねじ M4×8

46× ねじ M4×14

2× 25ｍｍエンコーダモーター  
        9V/185RPM

1× 25ｍｍエンコーダモーター  
        9V/86RPM

10× ロックナット M4

47× ナット M4

4× ねじ M4×30

4× ねじ M4×22

10× ねじ M4×16

1× ロボットグリッパー

1× ライントレースセンサー

1× リモートレリーズモジュール

1× 超音波センサー

1× Bluetoothモジュール

1× MegaPi/RJ25接続ボード

4× MegaPiエンコーダ/DCモータードライバ

1× MegaPi

3× 25ｍｍエンコーダモーターケーブル

1× ジャイロセンサーモジュール

1× RJ25接続アダプタ

1× USBケーブル B-1.3m

2× RJ25ケーブル 20cm

1× RJ25ケーブル 35cm

10× ゴムベルト

10× ナイロンケーブルタイ 1.9×100

1× レンチ 5mm&7mm

1× クロスソケットレンチ

1× L型レンチ 1.5ｍｍ

1× ヘッド交換式ドライバー

Bluetoothモジュール

ハードウェアシリアルポート
Bluetoothモジュール
Bluetoothモジュール（デュアルモード）

超音波センサー
RGB LEDモジュール
リミットスイッチモジュール
7セグメントLEDモジュール
PIRセンサー
リモートレリーズモジュール
ライントレースセンサー

ジャイロセンサーモジュール
ポテンショメータモジュール
音声センサー
ジョイスティックモジュール
温湿度センサー
火炎センサー

単方向デジタルポート
双方向デジタルポート
I²Cポート
単方向&双方向アナログポート

  DCモーター

エンコーダモーター

ステッピングモーター

         MegaPiはメイカーズ、教育、競技を対象として開発された自由度の高いメインボードです。開発の容易な
Arduinoを採用しており、Arduino MEGA2560に相当します。コンパクトなパッケージに豊富な機能を備えてお
り、6つのエリアに対応するモジュールを接続することで、モーター駆動、無線通信、電源制御、Raspberry Pi
との通信、RJセンサーの駆動など多くの機能を利用できます。これらのモジュールを自作することも可能です。
        MegaPiの大きな特徴として、同時に10個のエンコーダモーター若しくは8個のDCモーターを連動させるこ
とができ、ロボット、スマートカー、3Dプリンタ等の複雑な機構の作成に対応しています。

リセットボタン

無線通信モジュールポート

ステッピング/DCモーターポート*4

USB-B

Raspberry Pi 通信ポート

ハイパワー出力ポート

M4 ねじ穴

電源スイッチ モータードライバポート

6-12V 電源ポート

スペック
マイコン：ATMEGA2560-16AU
入力電圧：DC6V-12V
動作電圧：DC5V
I/Oピン数：43
シリアルポート：3
I²Cポート：1
SPIポート：1
アナログ入力ポート：15個

機能・特徴
4つのモータードライバポートにエンコーダモーター/ステッピングモーターモ
ジュールを接続可能。
無線通信モジュールポートにBluetooth/2.4Ghz無線モジュールを接続可能。
10個のエンコーダモーターポートを備え、同時に制御可能。
2つのパワーMOS FETを備え、最大10Aまでの制御、また最大DC5V 3Aの出力に
対応。
RaspberryPiの接続ポート（要半田付）は5V-3.3V双方向レベル変換シリアル通
信に対応。
ハイパワーDC入力ポートは2A過電流保護/逆接保護回路付。



ジャイロモジュール

超音波モジュール　

X Y

Z

ジャイロモジュールはロボットの姿勢・運動制御に不可欠です。3軸加速度計、3軸角速度計、及び信号処理ICから構成されており、自立制御ロボットやモバイル機器などに応用
できます。

超音波モジュールは物体との距離を測定できます。測定可能範囲はおよそ3cmから400cmで障害回避自走ロボットやその他の距離を測定が必要なプロジェクトに使用されま
す。モジュールのポートは黄色で、単方向デジタルポートを意味します。ボード上の黄色のポートと接続してください。

基礎知識 -- 電子モジュール基礎知識 -- 電子モジュール
ライントレースモジュール

リモートレリーズモジュール

ライントレースモジュールはライントレースロボットに活用できます。３つのセンサーそれぞれに赤外線LEDとフォトトランジスタが含まれており、測定の速いシンプルな回路で
構成されています。ライントレースロボットは白い背景上の黒線、もしくは黒い背景上の白線に沿って移動できます。このモジュールのポートは青色で、双方向デジタルポートを
意味します。ボード上の青色のポートと接続してください。

リモートレリーズモジュールは一眼レフカメラの自動撮影のためのモジュールです。ハイスピード撮影や定点撮影、タイムラプス撮影に活用できます。モジュールのポートは青色
で、双方向デジタルポートを意味します。ボード上の青色のポートと接続してください。
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スペック：

動作電圧：DC5V

測定角度：30°以内

測定範囲：3cm-400cm

スペック：

動作電圧：DC 5V

センサー角度：120°以内

測定可能距離：1cm-2cm

カメラのシャッターとオートフォーカスをコン

トロールできます。

応答速度が速く、ノイズに強く、様々なカメラ

に対応します。

スペック：

3軸角速度センサー測定可能範囲±500°/秒

3軸加速度センサー測定可能範囲±4G

動作時間偏差や磁力センサー校正アルゴリズムを備えています。

スペック：

黒色の部分は赤外線を反射しにくい

赤外線LED フォトトランジスタ 赤外線LED フォトトランジスタ

白色の部分は赤外線を多く反射する

発信器

受信器

センサーと障害物の間の距離



※ 非常に多くのパーツを使用するため、組立の際は説明書をよく読み、各ステップに従って組み立ててください。特に正誤図の記載されている部分は必
ず○の図に従って取り付けてください。間違って取り付けた場合、パーツを損傷する場合があります。

RJ25接続アダプタ

電池について

Ultimate 2.0は単三1.5Vアルカリ乾電池を6本使用します。（本キットには含まれていません）

重要な情報：
1. 同一規格、同一メーカーの電池を使用してください。
2. 新旧の電池を混用しないでください。異なる種類、異なる容量の
     電池を混用しないでください。
3. 電池交換の際には全ての電池を同時に交換してください。
4. 電源ラインをショートさせないでください。
5. 電池使用後は取り出して保管してください。
6. しばらく使用しない場合、電池を取り出して保管してください。

電池容量の低下:

基礎知識 -- 電子モジュール 基礎知識 -- 組立方法

RJ25接続アダプタは標準的なRJ25ポートを6ピン（VCC,GND,S1,S2,SDA,SCL）に変換します。Makeblockと市販の電子モジュール（温度センサー，エンコーダなど）の接続
に使用できます。ボード上の黄色、青色もしくは黒色のポートと接続してください。

ロボットの動作が遅くなったり、メインボードが再起動を繰り返す場
合、電源を切り、電池を交換してください。
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赤色電源LED及びI²Cポート

2つのデジタル/アナログポートを含む。

スペック：

エンコーダモーターA 185RPM

3
(1)

(1)

(2)M3×8

エンコーダモーター 185RPM

25mmモーターブラケット

コネクタの方向に注意してください。

組立ステップ

このステップで必要なパーツ

パーツ名

完成図

パーツ番号 パーツ数

取り付け方向

注意事項



寸切りねじ M3×5 寸切りねじ M3×8

レンチ
ナット M4

L型レンチ 1.5ｍｍ

1. 工具について

2. ねじとナットは必ずしっかりと締めてください。必要な精度と性能を得るために以下の三点を必ず守って組み立ててください。

基礎知識 -- 組立時の注意

10 11

図の方向に従って、しっかりとねじを締めてください。 図の方向に従って、しっかりとナットを締めてください。

ねじ M3×８ ねじ M4



3. 組立時の注意事項
① 8Tギアの取り外し方法 ② 寸切りねじはD型シャフトの平面部に接触するまで締めてください。

③ 寸切りねじの先がD型シャフトの平面部に当たるように締めてください。

O X
12 13



ねじ M4×14　

ねじ M4×30　

ねじ M4×8

単穴ブロック 0412-076

シャフト D4×88mm

D型シャフト D4×50mm

単穴ブロック 0412-092

単穴ブロック 0412-140　

単穴ブロック 0412-188　

単穴ブロック 0412-220　

プラスチックギヤ 72T

レールブロック 0824-176

レールブロック 0824-192

ねじ M4×16

ねじ M4×22　

二穴ブロック 0824-128

二穴ブロック 0824-064

プラスチックスペーサー 4×7×2 プラスチックリベット 4060

プラスチックリベット 4100　

プラスチックリベット 4120　

プラスチックスペーサー 4×7×3

プラスチックスペーサー 4×7×10

1:1部品図 1:1部品図

D型シャフト D4×160mm

皿ねじ M3×8　

皿ねじ M3×10

寸切りねじ M3×5

寸切りねじ M3×8

ナット M4

ロックナット M4

14 15

プラスチックギヤ 56T



1

1

12345

2 3
4

O X
12 34 5

12
34

O X

図の通りに2組作ってください。

エンコーダモーターA 185RPM

ねじ穴

(2)0412-188

(2)0824-128

(8)M4×8

2
(2)

(2)

(4)M4×14

3
(1)

(1)

(2)皿ねじ M3×8

エンコーダモーター 185RPM

ロボットアームタンク

16 17

カップリング 4mm
25mmモーターブラケット

プラスチックタイミングプーリー90T

コネクタの方向に注意してください。



図の通りに2組作ってください。

エンコーダモーターB 185RPM

エンコーダモーターB 185RPM

エンコーダモーターA 185RPM

エンコーダモーターA 185RPM

エンコーダモーター 185RPM 

エンコーダモーター 185RPM

1234

1 2 3 4 5

1 2

前

後

4

(2)

(2)M4×14

寸切りねじ M3×8

ナット M4

(1)

8

(4)

(4)M4×14

ナット M4

7

(2)

(2)

(2)ナット M4

(4)

5
(1)

(1)

(2)皿ねじ M3×8

O X O X1.5mm

工具

1

1

1

23452 3 4

1

1 2

18 19

6

(2)

(2)M4×14

寸切りねじ M3×8

ナット M4

(1)

25mmモーターブラケット ねじシャフト 4×39mm

ブラケット P3
コネクタの方向に注意してください。

 フランジ銅軸受



エンコーダモーターA 
185RPM

エンコーダモーターB 
185RPM

前

後

前

後

(4)

(4)

(2)

11

プラスチックスペーサー 4×7×3

ブラケット 3×3

M4×14

ナット M4

12
(2)

(1)

(4)M4×8

0824-064

0412-140

13
(2)

(2)

M4×14

ナット M4

14

(4)

(2)

M4×14

20 21

30%

これでひとつ目の部分は完成です！ 1616-08-M4

シャフトカラー9
(1)

(1)

(2)

(2)

寸切りねじ M3×5 (1)

プラスチックスペーサー 4×7×3

プラスチックタイミング
プーリー90T 

シャフトカラー

フランジ銅軸受

10
(1)

(1)

(2)

(2)

寸切りねじ M3×5 (1)

プラスチックスペーサー 4×7×3

プラスチックタイミング
プーリー90T 

シャフトカラー

フランジ銅軸受

プラスチックスペーサー 4×7×3　　

シャフトカラー 



図の通りに2組作ってください。

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)(1)

(1)

(8)

(1)

(1)

(1)

(1)

(3)

(1)

(1)

(1)

1 2
3

4 5

123
4

1

1 2
3

4 5

23
4

シャフト D4×88mm

≈4mm

前後 ≈105°

15

M4×14

16

皿ねじ M3×8

0824-064

17
M4×8

プラスチックギヤ 8T 20

M4×14

18

M4×8

0412-188

プラスチックギヤ 56T

ナット M4

19
D4×88

寸切りねじ M3×5

フランジ銅軸受

プラスチックスペーサー
4×7×3

1 2
3

4 5

1 2
3

4

これで50％完成です！

0824-032

22 23

50%

1
2
3
4

プラスチック
スペーサー 
4×7×3

前

後

1
2
3
4
5

シャフトカラー

エンコーダモーターC 86RPM

エンコーダモーター
 86RPM

25mmモーターブラケット

コネクタの方向に
注意してください。

シャフトカラー

M4×8

M4×14



プラスチックスペーサー
 4×7×3

プラスチックスペーサー
4×7×2

(2)

(2)

(2)

(8)

(2)

(2)

(1)

(1)

(1)

80%完成です！

1

1 2
3

4 5

23
4

1 2
3

4 5

123
4

1

22

M4×8

0412-188

0824-032

21

24

24 25

プラスチックスペーサー
4×7×3

プラスチックスペーサー
4×7×2

23

80%

シャフトカラー
シャフトカラー

寸切りねじ M3×5  

寸切りねじ M3×5
寸切りねじ M3×5 寸切りねじ M3×5 



 D型シャフト D4×50mm

11

25

(4)

(2)

M4×8

3×6

(1)

(1)

0824-032

26
(2)D4×50

(2)

(2)

27

(2)

(2)

28
(2)

29

(1)

(2)プラスチックリベット 4060

(1)

30

(2)

(1)

M4×8

(2)ナット M4

26 27

ロボットグリッパー

シャフトカラー

シャフトカラー

トラックベルト
80×139mｍ

MegaPi用ブラケット

電池ボックス

0324-088

M4×14 (4)

 図の通りに2組作ってください。

寸切りねじ M3×5

寸切りねじ M3×5



31

モーターA (185RPM）

モーターB(185RPM）

(2)ナット M4

(2)M4×16

32

(3)

(1)

(1)

(1)

(4)

(1)

プラスチックリベット 4100

リベットの替わりにM4×14ね
じを使用することもできます。

図の順序で白黒線を配線した後、メインボード上の4B- 4B+ポートに接続してください。

完成図

矢印の示す3つの穴を使用してメインボー
ドを固定してください。

配線図

28 29

33
(4)

全てのねじがしっかりと締ま
っているかご確認ください

モーターA (185RPM）

モーターB  (185RPM）

モーターC (86RPM）

ポート 1

ポート2

ポート 3

ポート4

ロボットグリッパー

100%

モーターC (86RPM）

組立完成後、54ページから始まるアプリの使
用方法をご参照ください。

Bluetoothモジュール

RJ25接続アダプタ

エンコーダ/
DCモータードライバ

MegaPi

MegaPi用ブラケット 

ロボットアームタンクの完成です！

プラスチックリベット 4120



1

2
72Tギアの取付方向に
注意してください。

M4×8

M4×14

M4×22

M4×8

(9)

M4×14

M4×8 (2)

(7)

(4)

(2)

(8)

(4)

プラスチックギア 72T

M4×8

M4×22

(4)

(1)

(1)

0824-064

直角ブラケット3×3

(1)0324-088

(1)

0824-032

M4×14

ナット M4

ナット M4

ナット M4

ナット M4

バーテンダーロボット

30 31
 図の通りに2組作ってください。

25mmモーターブ
ラケット72T



直角ブラケット3×3

ナット M4

3 5
M4×8

M3×8

M3×10

M4×14M4×8

(1)

(1)

(1)

(1)

(2)M4×8

(1)

(1)

(1)

M3×8

皿ねじ M3×10 (2)

6
(2)

(4)M4×8

0412-220

プラスチックギア8T

フランジ銅軸受

プラスチックスペーサー 
4×7×2

プラスチックスペーサー
4×7×3

プラスチックスペーサー
4×7×2

プラスチックスペーサー 
4×7×3

プラスチックスペーサー
4×7×2

プラスチックスペーサー
4×7×3

フランジ銅軸受

プラスチックスペーサー
4×7×2

プラスチックスペーサー
4×7×3

4
(1)

(1)

M4×14 (3)

(5)

(1)

(1)

(1)

(1)

(4)M4×8

(1)

0324-088

シャフトを10mm
出してください。

1 2 3 4 5

1 2 3 4 5

O X

O X

図の通りの角度で取り付けてください。

旋回機構の完成です！

ねじ穴

32 33

25%

カップリング 4mm

カップリング 4mm

≈75°

シャフト D4×88mm (1)

エンコーダモーター 86RPM 

エンコーダモーター
 86RPM

寸切りねじ M3×8

寸切りねじ M3×8

前

後



ナット M4

皿ねじ M3×8

(2)

7

8

7 9

11

A

B

M4×8

M4×14

M4×14

M4×16

M3×8

M3×5

BA

M4×14 (4)

(4)M4×8

(2)

(2)

(2)

(2)

(4)

寸切りねじ M3×5

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(1)0824-192

10

M4×14 (4)

M4×16 (4)

(2)

プレート3×6

(2)

(1)0324-056

(2)

O X

1 2 3 4

(1)0824-064

(2)0824-016

34 35

カップリング 4mm

プラスチック
タイミングプーリー90T

プラスチック
タイミングプーリー90T

タイヤ 90T B

ねじシャフト 4×39mm

 図の通りに2組作ってください。

 図の通りに2組作ってください。 プラスチックスペーサー
4×7×3

プラスチックスペーサー
4×7×3

エンコーダモーターB 185RPM
エンコーダモーターA 185RPM 

エンコーダモーターA 185RPM

エンコーダモーターB 185RPM

エンコーダモーター
185RPM

25mmモーターブラケット

コネクタの方向に注意してください。 コネクタの方向に注意してください。

シャフトカラー

シャフトカラー
フランジ銅軸受

寸切りねじ M3×8



ナット M4

ナット M4

ナットM4

16

13

15

M4×8

M4×8

M4×14 (2)

(8)M4×8

(8)M4×8

(2)

(2)

(2)

M4×14 (2)

M4×14 (2)

(1)

(1)

寸切りねじ M3×5 (1)

(1)

(1)

(1)

0324-088

0824-192

(2)0412-188

(4)

(1)0412-092

12

(4)M4×8

(2)

14

(1)

(2)

(2)

0824-64

(1)

(1)ロックナット M4 

ロックナット M4 

寸切りねじ M3×5

M4×14

M4×8

(1)0824-032

素晴らしい！もうすぐ完成です！

36 37

65%

タイヤ 90T B

4×39mm

ブラケット P3

ブラケット P3

1616-08-M4

 図の通りに2組作ってください。

シャフトカラー
シャフトカラー

フランジ銅軸受

フランジ銅軸受

前

後



矢印の示す3つの穴を使用してメインボー
ドを固定してください。

ナット M4

ナット M4 

ナット M4

ロックナット M4

ロックナット M4 

17

18

19

20

21

M4×8
ロックナット M4 

M4×14

M4×8M4×14

M4×14

M4×14 (6)

(2)M4×8

M4×14 (2)

(4)M4×8

(6)

M4×14 (4)

(2)
(2)

(2)

(2)直角ブラケット3×3

(1)

(2)0412-076

(1)0412-092

(2)0412-092
(2)0412-076

(1)0324-056

(3)

(1)

(1)

(1)

(3)

(1)

(2)

(1)

M4×22

ナット M4

(8)

この部分が自由に動くか確認してください。

(4)M4×22

38 39

MegaPi用ブラケット

MegaPi用ブラケット

MegaPi

電池ボックス

図の通りに2組作ってください。

 図の通りに2組作
ってください。

フランジ銅軸受

プラスチックリベット 4060

プラスチックリベット 4100 

Bluetoothモジュール

RJ25接続ボード

エンコーダ/
DCモータードライバ



22

23

M4×8
M4×14 M4×22

M4×14 (4)

M4×14 (2)

(2)M4×22

(2)M4×8

(4)

(1)0824-128

モーターA (185RPM)

モーターB (185RPM)

モーターC (86RPM)

モーターB (185RPM)

モーターA (185RPM)モーターC (86RPM)

完成図

40 41

配線図

ナット M4

ポート 3

ポート 2

ポート 1

1

100%

組立完成後、54ページから始まるアプリの使
用方法をご参照ください。

バーテンダーロボットの完成です！
ナット M4

全てのねじがしっかりと締まっているかご確認ください。そ
れでも正常に動作しない場合はFAQをご参照ください。



ナット M4

1

3

1.5mm

工具

M4×8 

0824-176 

2

(4)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(4)

(1)

カメラドリー

シャフトカラー

フランジ銅軸受

プラスチックスペーサー
4×7×2

プラスチックスペーサー 4×7×2 

寸切りねじ M3×5

42 43

直角ブラケット3×3

プラスチック
タイミングプーリー 90T

ねじシャフト 4×39mm

図の通りに2組作ってください。

シャフトカラー



プラスチックギア 56T

プラスチックギア 72T

5

M4×16

4

皿ねじ M3×10

9

寸切りねじ M3×8

シャフト D4×88mm

6

7

8 しかっり押し込む

取付方向に注意してください。

ねじ穴

エンコーダモーター86RPM

1 2 3 4 5

M4×22 寸切りねじ M3×5

これでひとつ目の部品の完成です！

44 45

(4)

(2)

(2)

(2)

(1)

(1)

(1)

(1)

(1)

(8)

(2)

(2)

(2)

(1)

(1)

(1)

(1)

(1)

フランジ銅軸受フランジ銅軸受

35%

カップリング 4mm 

タイヤ 90T B
0324-056

0824-016

M3x5

エンコーダモーター
86RPM

プラスチックギア 8T

シャフトカラー

25mmモーター
ブラケット72T



6

10

11

666

11

12

13

14

寸切りねじ M3×8

寸切りねじ M3×8

寸切りねじ M3×8

M4×8

プラスチックスペーサー
4×7×10 

プラスチックスペーサー
4×7×10

寸切りねじ M3×5

D4×160

0412-76 

0824-64 

0824-32 

15

P3ブラケットの取付方向に注意してください。 図の通りに2組作ってください。

 ≈20mm

M4×14 

M4×14 

M4×14

1234

1234

ねじ穴

O X

O X

素晴らしい！もうすぐ完成です！

46 47

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(4)

(1)

(1)

(1)

(2)

(4)

(1)

(2)

(2)

(1)

(1)

(4)

(4)

(8)

(1)

フランジ銅軸受

プラスチックスペーサー
4×7×3

プラスチックスペーサー
4×7×3

60%

カップリング 4mm

カップリング 4mm

プラスチック
タイミングプーリー90T 

タイヤ 90T B

ブラケット P3

プラスチックギア 56T

シャフトカラー

取付方向にご
注意ください。



16

17

18

19

20

21

皿ねじ M3×8

皿ねじ M3×10

M4×8
M4×8

M4×8

M4×22 

M4×220412-220

0808-24

0824-64

(1)

(1)

(2)

(1)

(4)

(4)

(4)

(2)

(8)

(1)

六角銅スペーサー M4×16

プラスチックギア 72T

(1)

(2)

(2)

(2)

(2)

(2)

(1)

(1)

(1)

(1)

(1)

(4)

(4)

(4)

(4)

(4)

(1)

(1)

プラスチック
タイミングプーリー90T

M4×14

M4×14

M4×14

M4×30 

M4×16 

M4×8 

M3×8

M4×14

M4×8 

1 2345
6

7
8

1 2345
6

7
8

M4×30 

48 49

90%

7×9-B

ナット M4

ナット M4

90％完成です！

エンコーダモーター 185RPM

エンコーダモーター 
185RPM

エンコーダモーター 
185RPM

エンコーダモーター 185RPM 

25mmモーターブラケット

コネクタの方向に注意してください。

プラスチックギア 8T

プラスチックギア 8T

クイックリリースプレート

ベアリングターンテーブル

25mmモーターブラケット 72T

後

前

後

前



22

23

M4×22

0824-064

(1)

(1)

(2)

(2)

(1)

(1)

(4)

(1)

(1)

(3)

(1)

(4)

(2)

(6)

24

M4×16

M4×16 
M4×22 

ナット M4

M4×30 

25

※カメラ、クイックリリース等は本キットに含まれていません。

スマートフォンの取付

カメラの取付

0324-88

50 51

(1)

(2)

(1)

電池ボックス

プラスチックリベット 4100

MegaPi

100%

これで完成です！

ナット M4

ナット M4

MegaPi用ブラケット

MegaPi用ブラケット

プラスチックリベット 4060

Bluetoothモジュール

RJ25接続アダプタ

エンコーダ/DCモータードライバ

矢印の示す3つの穴を使用してメインボー
ドを固定してください。

スマートフォンブラケット



モーターA 86RPM

モーターC 185RPM モーターB 185RPM 

完成図

モーターA 86RPM

モーターB 185RPM

モーターC 185RPM

その他の形態：

組立方法の詳細と3Dモデルは下記URL
にアクセスしてください。 
learn.makeblock.com/en/ultimate2/

ローリングタンク

バランシングロボット

 アリ型ロボット

3Dスキャン台A 3Dスキャン台B

カタパルト

探索ロボット

52 53

配線図

ポート3

ポート2

ポート1

組立完成後、54ページからアプリの使用方法
をご参照ください。

後

前 全てのねじがしっかりと締まっているか確認してください。



3. Makeblock アプリを通してUltimate2.0を制御する方法については下記URLにアクセスしてください。learn.makeblock.com/en/ultimate2-faq/ 

アプリ
1. Makeblock アプリをお手持ちのモバイル機器にダウンロードしてください。一部のスマートフォンには対応しておりません。対応機種はd.makeblock.comにアクセスし、ご確
認いただけます。QRコードをスキャンし、ダウンロードすることもできます。

2. Bluetoothで接続してください。ロボットの電源をONにし、モバイル機器のBluetoothを有効にしてください。アイコンを選択すると接続できます。接続に成功す
るとBluetoothモジュールのLEDの点滅が停止します。（注：アルカリ乾電池の残量が少ない場合、Bluetoothが繋がりにくくなります。十分な電池残量を確保してく
ださい）

54 55

プログラミング
応用学習ーグラフィカルプログラミング

上級編‐Arduinoでプログラミング（C言語に基づいた開発環境） 

mBlockの紹介

mBlockはScratch2.0を基礎としたグラフィカルプログラミングソフトウェアです。簡単な操作
で手軽にプログラムを組むことができ、プログラミング学習及びロボット制御の学習に最適な
ツールです。 
 
Ultimate2.0はmBlockに完全対応しています。画面上にシンプルなモジュールを並べていくだ
けで、あなたのロボットをプログラミングできます。複雑なコードを覚える必要は一切ありませ
ん。

詳細はこちらをご参照ください： www.mblock.cc
対応OS：Windows/Mac

初心者向けオンライン教室で楽しみながら、ロボットについて順を追って学ぶことができます。
オンライン教室 ： learn.makeblock.com/en/ultimate2-arduino-programming/

Arduinoは簡単なハードウェアと、Arduino言語及びそれの統合開発環境（IDE）から構成される
システムです。ArduinoのIDEはJavaアプリケーションであり、その開発環境はProcessingをベー
スにしています。

詳細はこちらをご参照ください： www.arduino.cc
対応OS： Windows/Mac/Linux

Arduinoについて

オンラインArduino教室 

LED接続パイロットランプ



FAQ
Q1. ロボットを起動しても反応がありません。モーター駆動時に突然再起動します。
a. 電池の電圧が足りない場合、ロボットは正常に動作しません。電池を交換してください。（給電能力の高い、内部抵抗の低い乾電池を使用してください）
b. 最新のファームウェアとプログラムがインストールされているか確認してください。
c. ロボットの配線が正しく接続されているか確認してください。

Q2. 左に曲がるように命令したのに、右に曲がります。
a. ポート 1 とポート 2 の配線を入れ替えてください。

Q3. ロボットを動かすと大きな雑音がします。
a. ギアが正しく取り付けられているか確認してください。
b. ギアの軸受が適切に取り付けられているか確認してください。締めすぎても緩すぎても正常に動作しません。
c. エンコーダモーターのエンコーダディスクとセンサーが触れていないか確認してください。下の図の通り調整してください。

 Q4. アプリを通してBluetoothでロボットに接続できません。
a. WEBサイト：learn.makeblock.com/en/software/ であなたのモバイル機器が対応しているか確認してください。
b. アプリとロボットのメインボードを再起動してください。
     
Q5. MegaPiのファームウェアはどうやってアップデートするのですか？
a. WEBサイト：learn.makeblock.com/en/ultimate2-play-with-app/から最新のファームウェアをダウンロードした後、
     MicroUSBでMegaPiと接続してアップデートしてください。

Q6. 説明書には3種類のロボットの組立方法しか載っていません。他のロボットの組立方法はどこですか？
a. WEBサイト: learn.makeblock.com/en/ultimate2/を参照してください。詳細な組立方法が記載されています。

OXX

その他の質問に関しては下記URLにアクセスしてください。learn.makeblock.com/en/ultimate2-play-with-app/

3

拡張機能--Makeblock電子モジュール

56 57

超音波センサーモジュール
は障害物とセンサーの間の
距離を測定できます。測定
可能距離：3cm-400cm。

Me 音声センサーモジュール
は周辺環境の音の大小を測
定できます。音声スイッチ
など、音声によってコント
ロールするプロジェクトで
利用できます。

Me 7セグメントLEDディス
プレイは4桁の7セグメン
トディスプレイに速度、
時間、点数などの数値を
表示できます。

Me 温度センサーモジュール
は離れた場所の温度を測定
できます。

Me RGB LEDモジュールは5
つのRGB LEDを含み、個々
のLEDのR(赤色),G(緑色),B
(青色)の光量を設定するこ
とで自在に色をコントロー
ルできます。

Me PIRセンサーモジュール
は周囲6メートル以内の人
や動物の発する赤外線を感
知できます。

Me ジョイスティックモ
ジュールはロボットの移
動操作に利用できます。

更に多くの情報はMakeblockプラットフォームへ
www.makeblock.com/jp

OX X
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拡張機能--Makeblockキット
保証について

正規の販売店で購入された製品で、購入日から90日以内に正常な状況下で使用したにもかかわらず、材質上の又は製造工程上の欠陥が発見された場合のみ保証対象とします。

以下の状況は保証の範囲内にありません。
(a)濫用、誤用、説明書の記載通りに使用しなかった場合、間違った設置方法及び修理、改造、直接的または間接的な事故の影響により正常に動作しなくなった場合。天災（洪水、落雷等）及び過剰な  
     電圧、電流下で使用し生じた損害もしくは故障。
(b) 正規ではない全ての店舗、人が行なった不適切な修理。
(c) ヒューズや電池などの消耗品の費用。
(d)正常な磨耗や本体ケースの損傷。
(e)運送費、保険代。
(f) 製品の分解、設置、調整、再設置に関わる費用。
(g) 購入者を除く全ての人の請求。

保証期間内に故障した場合、製品及び購入時の領収書を購入された販売店にお持ちください。法律によって規定されているのでない限り、保証に則って以下のいずれか方法で適切に対応します。
(a)いかなる部品代、工賃を請求しない無償修理。
(b) 同等品との交換。
(c)全額返金。すべての交換に応じた部品や製品、また、返金に応じた製品は保証者の物となります。修理また補修には、新品またはリファビッシュの部品及び製品を利用できるものとします。すべて  
    の修理もしくは交換に応じた製品の引き続きの期限は当初の保証期間を有するものとします。保証期間が終了後のすべての修理、交換は有償となります。

Ultimate2.0ロボットキット　

すべての本保証書に記載されていない保証、販売時の保証、その他すべての特別な保証は本保証書の失効と同時に失効するものとします。
上記以外の、購入者その他個人又は組織が本製品の使用によって、または保証内容に反した行動によって生じたいかなる直接的、間接的責任、損失、損害は、時間的損失、データの損失、収入損失、収
益損失、間接的損失、偶然の損失、及びいかなる連帯責任を含め、保証者に事前に損害が生じることが告げられていたとしても、保証者は一切の責任を負いません。

音楽ロボットキット

Maker Spaceキット mGiraffe 3Dプリンタキット

COMPLIANT
製品

型番

Ultimate2.0ロボットキット

99090

XY-Plotterキット
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警告
• 必ず大人の監督下でご使用ください。
• 小さな部品や尖った部品を使用しています。部品の誤嚥による窒息や怪我を防ぐため、3歳以下のお子様の手の届かないところでご使用ください。
• ご使用前にユーザーガイドをよく読み、ガイドに書かれている内容の通りにご使用ください。
• いつでも参照できるようにユーザーガイドを保管してください。

電池について
• 適切な電池を使用してください。新旧の電池を混用しないでください。異なる種類、異なる容量の電池を混用しないでください。
• 適切な方法で保管してください。燃やしたり埋めたりしないでください。
• しばらく使用しない場合、電池を取り出して保管してください。

注意事項
• 配線を電話やインターネットのコネクタに繋がないでください。
• 事故防止のため、本製品に磨耗や損傷がないか定期的に点検してください。
• 部品や製品の故障を避けるため、電池や電源を入れる前に正しく配線されているかよく確認してください。
• すべての電線と電源端子、コネクタが正しく接続されているか確認してください。回路が動作しない場合、電線の絶縁被覆がコネクタに挟まっていないか確認してください。
• ご使用後は電源を切り、電池を取り出してから配線を取り外してください。本キットに含まれる部品以外は使用しないでください。
• 過熱と故障を防ぐため、電池の端子やコネクタを短絡させないでください。モーターや可動部品の動きを故意に止めないでください。
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