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Chapter.01 코딩로봇
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로봇이란?

• 로봇은프로그래밍명령에따라일을수행하는기계나인공적인장치

• 로봇은다양한형태와크기로존재하며, 사람의역할을대체하거나

보조하기위해설계

• 로봇은산업현장에서제품을조립하거나공장을자동화하는데사용되는

산업로봇

• 의료분야에서수술을보조하는로봇까지다양한용도로활용

• 로봇은우주탐사, 해양탐사, 구조물탐사등의위험한환경에서인간의

안전을위해사용

• 최근에는인공지능과센서기술의발전으로더욱다양하고정교한로봇이

개발



Chapter.01 메카넘휠이란무엇인지알아볼까요?
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메카넘휠이란?

• 메카넘휠(Mecanum Wheel)은특별한디자인의바퀴로, 다방향으로이동할수있는

차량이나로봇에사용

• 일반적인바퀴와달리고유한롤러가장착된원형바퀴로,  롤러는바퀴의주변에

일정한간격으로부착되어있으며, 서로 45도각도로회전되어있음

• 메카넘휠은바퀴의롤러가특정각도로회전하면서차량이나로봇이다양한

방향으로이동하며, 일반적인바퀴와달리전후좌우및대각선방향으로의이동이

가능하다. 

• 메카넘휠을장착한차량이나로봇은좁은공간에서의이동및회전이용이하며, 

복잡한환경에서의조작이가능

• 메카넘휠은주로로봇경주나자율주행차량등에사용되며, 다방향이동이필요한

다양한응용분야에서활용되며, 이러한바퀴는다른차량이나장애물을피할

필요가있는로봇에특히유용하다.



Chapter.01 인공지능이란무엇일까요?
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인공지능이란?

• 인공지능로봇은인공지능기술을활용하여자율적으로행동하고의사결정을내리는

로봇을말한다. 이러한로봇은센서와액추에이터를통해환경을감지하고, 수집한

정보를기반으로판단하고행동한다. 

• 주요특징 : 

1. 인지능력: 인공지능로봇은주변환경을인식하고해석하는능력

2. 카메라, 라이다(LiDAR), 초음파센서등다양한센서를사용하여주변환경을감지하고

분석

3. 의사결정: 수집한정보를기반으로의사결정. 이러한결정은프로그래밍된알고리즘

또는머신러닝및딥러닝과같은인공지능기술로가능

4. 자율성: 인공지능로봇은사람의직접적인제어없이자율적으로움직임.환경을

탐색하고장애물을피하며, 주어진작업을수행

5. 상호작용: 일부인공지능로봇은사람과의상호작용을지원

6. 음성인식, 자연어처리, 감정인식등다양한기술을통해실현



Chapter.01 메카넘휠 AI 로봇단비의움직임을영상으로볼게요. 
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Chapter.02 단비와 M-Block(엠블록)을이용해서코딩해보아요!
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블록코딩

• 엠블록(mBlock)설치 : https://mblock.makeblock.com



Chapter.02 메카넘휠 AI 로봇단비는아두이노라는보드를기초해서코딩해요. 
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Chapter.02 핵심부품들의이름을알아보기로해요!
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LED 핀번호 : 13 버튼핀번호 : 18

전원스위치

활동지1 프린트해서사용하세요!

부저핀번호 : 6



활동지 2 프린트해서사용하세요!
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D4 D12

D14 D23



Chapter.03 Mblock(엠블록)을실행시키고첫번째단계- CyberPi 디바이스삭제하기
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Chapter.03 두번째단계- “Devices”의 [Arduino Micro]의 (+)를눌러다운로드받기
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Chapter.03 세번째단계 – 추가되었으면더블클릭하거나, 선택후 (OK)버튼눌러주기
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Chapter.04 LED를켜는기본코딩을만들어봐요. 
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팔레트와블록의색깔과같아요!!
- 블록을잘찾아서연결해봐요.



Chapter.04 코딩후단비와연결해야업로드할수 있어요. 
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1. 처음에연결했던 Arduino Micro 디바이스가있을거예요.
2. [Connect] 버튼을누르고, 포트를찾아요. 
3. 포트아래의 [Connect] 버튼을 다시누르면되요. 
4. [Upload Code] 버튼을누르고잠시기다려줘요. 
5. 프로그램이모두업로드완료후에 LED가켜졌는지확인해볼께요. 

①

②

③

④

⑤

완료



Chapter.04 LED가계속켜져있나요? 깜빡이는 LED를만드는코딩을작성해볼게요
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Chapter.04 코딩된파일을저장해볼게요! [File]- [Save to your computer] 메뉴를활용해요
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확인하기 꼭연결해제후다음단계코딩을시작할게요!!
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잠깐!! 

1.새로운파일을만들거나,
2.장치에서케이블을뺄때에는
반드시!!!!!!!  

“Disconnect” 버튼을눌러주세요.
 
오류가날수있으니반드시!!!! 



Chapter.05 새로운프로젝트를만들어볼께요. [File] – [New Project]
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Chapter.05 Mblock(엠블록)을실행시키고첫번째단계- CyberPi 디바이스삭제하기
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Chapter.05 세번째단계 – 추가되었으면더블클릭하거나, 선택후 (OK)버튼눌러주기
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Chapter.05 조건문이란어떤상황에서선택하는과정을이야기해요.
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시작

조건판단?

블록문장 1 블록문장 2

참 거짓



Chapter.05 버튼을눌렀을때 LED가켜지고, 버튼에서손을떼면 LED가꺼지는코딩을만들어봐요
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버튼핀번호 : 18

LED 핀번호 : 13



Chapter.05 버튼을 누르면음악이흐르고, 버튼에서손을떼면음악이멈춰요~
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부저핀번호 : 6

버튼핀번호 : 18



확인하기 파일을저장하고, 반드시!!!! Disconnect 눌러주세요!!!
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Chapter.06 새로운프로젝트를만들어볼께요. [File] – [New Project]
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확인하기 Mblock(엠블록)을실행시키고첫번째단계- CyberPi 디바이스삭제하기
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확인하기 세번째단계 – 추가되었으면더블클릭하거나, 선택후 (OK)버튼눌러주기
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Chapter.07 메카넘휠에대해서알아볼게요!
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- 메카넘휠 AI 로봇 “단비”는
- 조향장치없이좌우이동, 회전이가능해요. 
- 주행반경이작아서미로찾기, 좁은곳의주차등공간활용에
좋아요!



Chapter.07 앞으로전진할때에는 LED를켜고직진시켜볼게요. 
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D4 D12

D14 D23



Chapter.07 후진할때에는위험하지않도록멜로디로알려줘요.
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D4 D12

D14 D23



Chapter.07 왼쪽으로움직여볼까요? 신기하게움직이는단비로봇보셨나요?
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D4 D12

D14 D23



Chapter.07 오른쪽으로도움직여볼께요. 
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D4 D12

D14 D23



확인하기 파일을저장하고, 반드시!!!! Disconnect 눌러주세요!!!
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Chapter.08 새로운프로젝트를만들어볼께요. [File] – [New Project]
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Chapter.08 Mblock(엠블록)을실행시키고첫번째단계- CyberPi 디바이스삭제하기
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Chapter.08 세번째단계 – 추가되었으면더블클릭하거나, 선택후 (OK)버튼눌러주기
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Chapter.09 메카넘휠을여러방향으로움직여볼까요? 미션도전!!!!!
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Chapter.09 사각형을그릴려면어떤준비가필요할까요? 
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①

시작

②
③

④



Chapter.09 사각형을그려볼까요? 앞- 왼- 뒤- 오순서로완성해봐요
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D4 D12

D14 D23

D4 D12

D14 D23

D4 D12

D14 D23

D4 D12

D14 D23



Chapter.09 휠번호를잘보고코딩해봐요. 
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- 바퀴를움직인후에방향을틀기전에 “low” 코딩을넣어줘야방향전환이되요! 
(기억하기)



Chapter.09 삼각형을그릴려면어떤준비가필요할까요? 
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②



Chapter.09 삼각형의순서와방향을생각해봐요.
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D4 D12

D14 D23

D4 D12

D14 D23

D4 D12

D14 D23



Chapter.09 삼각형코딩작성하기
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Chapter.09 마름모을그릴려면어떤준비가필요할까요? 
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④

②

③

①



Chapter.09 마름모의모양과움직임에대해토론해봐요
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D4 D12

D14 D23

D4 D12

D14 D23

D4 D12

D14 D23

D4 D12

D14 D23



Chapter.09 마름모코딩하기
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Chapter.10 라인센서는어떤역할을할까요? 
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수광부

발광부

발광부
(적외선
LED)

수광부
(포토트랜
지스터)

- 검은색면에서빛을흡수

발광부
(적외선
LED)

수광부
(포토트랜
지스터)

- 흰색면에서빛을반사

- 적외선센서는 2개의 LED가있다. 하나는발광부로적외선빛을내보내는적외선 LED이고, 다른하나는

반사된빛을감지하는 수광부 LED 이다. 

- 적외선은사람의눈으로감지할수없는긴파장의빛으로, 수광부 LED는적외선빛을감지가능하다. 



Chapter.10 자율주행이가능한로봇을제어해보기
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(1) (2) (3)

- (1)번그림과같이적외선센서가 길좌우에위치했을때, 두개의적외선센서는모두흰색바닥을검출하게 된다. 따라서이상태에서는 직직한다. 

- (2)번그림은오른쪽적외선센서가검은색에위치하게되고선에걸렸다는 것을의미한다. 따라서, 인식된반대편센서의모터를조금더빠르게회전하여센싱된쪽으로

자동차몸체를휘도록방향전환을시킨다. 

- (3)번은반대상황이며, 마지막그림과 같이검은색선을벗어나지않도록적외선센서의값을확인하여 모터값을변경하며부드럽게 주행하게한다. 



Chapter.10 자율주행코딩하기
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(2)



Chapter.10 자율주행코딩하기
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(3)
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MecanumWheel RobotAI DanVI

메카넘휠AI 로봇 “단비”


	슬라이드 1
	슬라이드 2
	슬라이드 3
	슬라이드 4
	슬라이드 5
	슬라이드 6
	슬라이드 7
	슬라이드 8
	슬라이드 9
	슬라이드 10
	슬라이드 11
	슬라이드 12
	슬라이드 13
	슬라이드 14
	슬라이드 15
	슬라이드 16
	슬라이드 17
	슬라이드 18
	슬라이드 19
	슬라이드 20
	슬라이드 21
	슬라이드 22
	슬라이드 23
	슬라이드 24
	슬라이드 25
	슬라이드 26
	슬라이드 27
	슬라이드 28
	슬라이드 29
	슬라이드 30
	슬라이드 31
	슬라이드 32
	슬라이드 33
	슬라이드 34
	슬라이드 35
	슬라이드 36
	슬라이드 37
	슬라이드 38
	슬라이드 39
	슬라이드 40
	슬라이드 41
	슬라이드 42
	슬라이드 43
	슬라이드 44
	슬라이드 45
	슬라이드 46
	슬라이드 47
	슬라이드 48
	슬라이드 49
	슬라이드 50
	슬라이드 51
	슬라이드 52
	슬라이드 53

