
MecanumWheel RobotAI DanVI



20XX.11.20 프로젝트 진행 중

Mecanum Wheel Robot AI DanVI



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 메카넘휠바퀴의특징과다양한산업로봇에서사용되는예시

메카넘휠 AI 로봇 "단비" 6

단비



Chapter.01 메카넘휠 AI 로봇단비의움직임을영상으로볼게요. 
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Chapter.02 단비와스케치(IDE-통합개발환경)를이용해서코딩해보아요!
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Arduino IDE(텍스트) 코딩

• 아두이노설치 : https:www.arduino.cc



Chapter.02 메카넘휠 AI 로봇단비는아두이노라는보드를기초해서코딩해요. 
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아두이노 IDE아두이노 기반의 메플이노보드-D를
사용하여 간단한 조립과 텍스트코딩, 
인공지능 교육



Chapter.02 핵심부품들의이름을알아보기로해요!
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LED 핀번호 : 13 버튼핀번호 : A0

전원스위치

활동지1 프린트해서사용하세요!

부저핀번호 : 6



활동지 2 프린트해서사용하세요!
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D4 D12

D14 D23
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단비는 PC 와연결해야코딩을할수있어요! 

USB A타입 USB C타입

PC 전면이나뒷면
단비뒷면 USB A to C 케이블 

① ②

Chapter.02 단비와케이블의연결
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전원스위치를위로밀면전원이켜지고
                             아래로내리면전원이꺼집니다.

Chapter.02 단비와케이블의연결
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Arduino IDE(텍스트) 코딩

• 아두이노설치 : https://www.arduino.cc

①

②

Integrated Development Environment의약자로, '통합개발환경'

Chapter. 3 아두이노스케치(IDE) 설치하기

https://www.arduino.cc/


Chapter. 3 아두이노스케치(IDE) 설치하기
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1. 메뉴

2. 버튼

3. 기능

4. 연결보드

6. 모니터링

5. 코드

1. 메뉴 : 새로운파일생성또는편집기능등으로

메뉴에접근이가능한부분

2. 버튼 : 왼쪽부터순서대로컴파일버튼, 

업로드버튼, 디버그버튼으로구성

3. 기능 : 1번메뉴에서쉽게접근하기위한

메뉴들을구성함

4. 연결보드 : 연결된아두이노보드의종류를

나타냄

5. 코드 : C언어기반의코드를작성할수있는

부분

6. 모니터링 : 시리얼플로터화면과시리얼모니터

화면을열수있는버튼으로구성

①
확인

②
업로드

③ 디버깅

버튼
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• 아두이노보드에전원을넣고프로그램이처음시작될때한번만실행돼요.

• 여기에는핀모드설정, 라이브러리초기화, 시리얼통신시작등처음에필요한설정을

위한코드를넣어요.

• setup() 함수가실행된후, loop() 함수안에있는코드는계속반복해서실행돼요.

• 여기에는아두이노가해야할일을넣어요. 

예) 센서읽기, 모터움직이기, LED 깜빡이기등반복해서해야하는동작을프로그램해요.

Chapter. 3 아두이노함수알아보기



Chapter. 3 LED 켜기 –Chat GPT 인공지능에게물어도보세요~ 
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1. LED란



Chapter. 3 로봇의앞라이트를켜보도록할께요. 
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- 스케치에서코드를작성하고, [File]-[Save]로저장하는방법도알아보자.

파일명 : DANVI_01_LED_Test.ino
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Chapter. 3 LED 켜기 –영상확인



Chapter. 3 아두이노마이크로보드와포트잡기
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- “단비”와케이블을연결한후, 전원을받드시켜야합니다. 

①

②
③

④

⑤

⑥
⑦

설정완료후 확인해보세요!



Chapter. 3 LED 켜는프로그램작성후, 컴파일과업로드해보기
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오류아님!
Version 설명

- 프로그램작성후 체크버튼을누르면컴파일이완료됩니다. 

- 오른쪽화살표는컴파일과업로드를동시에가능하므로, 오류가없다면오른쪽화살표만눌러도되요!



확인하기 업로드에서에러가난다면포트가연결되었는지, 전원이켜져있는지확인하세요!!
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잠깐!!  
포트가활성화안되나요?  

확인 1. C-Type 케이블이연결되었나요? 

확인 2. 전원스위치를켰나요?



확인하기 업로드에서에러가난다면포트가연결되었는지, 전원이켜져있는지확인하세요!!
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잠깐!!  
포트가활성화안되나요?  

확인 3. 
   포트가연결되었는지장치관리자에서확인하기

해결방법 : 포트가활성화되어있지 않다면, 

        Ch340 드라이버를인터넷에서설치하기
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Chapter. 4 버튼을활용하여 LED라이트를켜보기 (영상확인)



Chapter. 4 버튼을사용하여 LED켜기 ½  - 소스코드
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버튼핀번호 : A0

LED 핀번호 : 13

파일명 : DANVI_02_Mode_Switch_LED.ino



Chapter. 4 버튼을사용하여 LED켜기 2/2  - 소스코드
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28

⑤ 시리얼 모니터
클릭

⑥ 결과 확인

LED 꺼짐 버튼누름 LED 켜짐
버튼누름 LED 꺼짐

②
확인 ③

업로드

④
확인하기

①
Micro, port 
확인

Chapter. 4 버튼활용- 업로드해보기
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•

•

Chapter. 4 함수알아보기



Chapter. 5 버튼을누르면멜로디가연주되요.

메카넘휠 AI 로봇 "단비" 30

멜로디 IC

버튼

- 소형멜로디 IC는짧은길이의곡을 1개저장하고있다. 

- 멜로디 IC는전원이연결되면처음부터다시연주를시작하게된다. 

부저

파일명 : DANVI_03_Mode_Switch_Buzzer.ino
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Chapter. 5 멜로디연주하기 - 영상확인



Chapter. 5 버튼을누르면멜로디가연주되요. - 소스코드
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Chapter. 6 모터움직이기
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- 모터를움직이기위해서는motor_setting.h 파일을다운로드한후, 

- 반드시소스프로그램과같은폴더안에넣어놓아야합니다.

- 다운로드경로 : https://blog.naver.com/metaplace 

필요한기능을미리
함수로만들어파일에
저장해두었어요!
필요할때그함수를
불러와서사용해요.

파일명 : DANVI_04_Motor_Control_01.ino
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Chapter. 6 모터움직이기 (영상확인)



Chapter. 6 앞으로주행하기
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전진

중지

- 모터를움직이기위해서버튼을누르면전진합니다. 

- 버튼을한번더누르면주행하던로봇이정지합니다. 



Chapter. 6 앞으로주행하기 – 소스코드(1/2)
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- // 주석문을이해하고, 소스프로그램을작성해볼께요. 

파일명 : DANVI_04_Motor_Control_01.ino
motor_setting.h



Chapter. 6 앞으로주행하기 – 소스코드(2/2)
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- 버튼을누르면 A0핀값이 512보다커지면눌러졌다는인식을하게됩니다. 

- 초기상태가 0이면 1로바꾸어지고전진합니다. 상태가 1인상태에서다시한번눌러

버튼상태가 0이되면로봇이중지합니다~!
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1) [확인] 버튼을눌러서오류를검사해요.

2) [업로드] 버튼을눌러서실행해요.

3) 컴퓨터와연결된케이블을빼고, 보조배터리를연결해요.

4) 단비의버튼을눌러서로봇이앞으로가는지확인해요.

케이블제거 보조배터리연결

③
④

①
②

③

Chapter. 6 앞으로주행하기배터리연결방법



Chapter. 6 뒤쪽방향으로주행하기
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후진

중지

전진

- 버튼을누르면전진, 다시누르면중지의움직임을잘해보셨나요? 

- 그럼뒤로움직이는코드를앞의코드에서추가해볼께요!

파일명 : DANVI_04_Motor_Control_02.ino
motor_setting.h



Chapter. 6 뒤쪽방향으로주행하기- 소스코드(추가)
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1줄추가

- 단비로봇이전진하는코딩에

- 아래의코드부분을 1줄만추가해볼께요. 로봇이뒤로움직일거예요!

- 중지하려면버튼을한번더누르세요!



Chapter. 6 왼쪽방향으로주행하기
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후진

중지

전진

왼쪽

- 단비로봇이전진, 후진하는코딩에

- 아래의코드부분을 2줄만추가해볼께요. 로봇이전진-후진-왼쪽으로움직여요!



Chapter. 6 왼쪽방향으로주행하기 - 소스코드(추가)
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2줄추가

- 단비로봇이전진, 후진하는코딩에

- 아래의코드부분을 2줄만추가해볼께요. 로봇이전진-후진-왼쪽으로움직여요!



Chapter. 6 오른쪽으로주행하기
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후진

중지

전진

왼쪽

오른쪽

- 전진 – 후진- 왼쪽- 오른쪽으로움직여볼께요. 

파일명 : DANVI_04_Motor_Control_03.ino
motor_setting.h



Chapter. 6 자율주행코딩하기
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2줄추가

- 단비로봇이전진, 후진, 왼쪽으로가는코딩을해봤어요. 

- 아래의코드부분을 2줄만추가해볼께요. 로봇이전진-후진-왼쪽-오른쪽으로움직여요!



미션! 자유롭게코딩하여움직여보기

메카넘휠 AI 로봇 "단비" 45

** 미션! 

 다양한헤더파일의함수를활용하여
  -네모
  -세모
  -원돌기
 움직임만들어보기



참고 헤더파일의 move 함수모음
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//전진 함수
move_Forward();
delay(8000);

//후진 함수
move_Backward();
delay(8000);

//왼쪽 이동함수
move_Leftward();
delay(8000);

//오른쪽 이동함수

move_Rightward();
delay(8000);

 
//왼쪽대각선전진 이동함수

move_LeftFordia();
delay(8000);

//오른쪽대각선전진 이동함수
move_RightFordia();
delay(8000);

//왼쪽대각선후진 이동함수
move_LeftBackdia();
delay(8000);

//오른쪽대각선후진 이동함수
move_RightBackdia();

//왼쪽코너링전진 이동함수
move_LeftForCornering();
delay(8000);

//오른쪽코너링전진 이동함수
move_RightForCornering();
delay(8000);

//왼쪽코너링후진 이동함수
move_LeftBackCornering();
delay(8000);

//오른쪽코너링후진 이동함수
move_RightBackCornering();
delay(8000);

//왼쪽라운딩 이동함수
move_LeftTurnRound();
delay(8000);

//오른쪽라운딩 이동함수
move_RightTurnRound();
delay(8000);

//왼쪽라운딩(뒤축기준) 이동함수
move_LeftTurnRoundRearAxis();
delay(8000);

//오른쪽라운딩(뒤축기준) 이동함수
move_RightTurnRoundRearAxis();
delay(8000);

//왼쪽라운딩(앞축기준) 이동함수
move_LeftTurnRoundFrontAxis();
delay(8000);

//오른쪽라운딩(앞축기준) 이동함수
move_RightTurnRoundFrondAxis();

파일명 : DANVI_04_Motor_Control_final.ino
motor_setting.h
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미션 : 단비로자율주행해봐요! 

• 실행해보세요!

• 친구와함께동시에실행해보세요!    어떻게움직이는지살펴보세요!

메카넘휠 AI 로봇 "단비"
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미션 : 단비로자율주행해봐요! - (친구와함께해보기) 자유롭게코딩해봐요!

파일명 : DANVI_04_Motor_Control_Mission_Circle.ino
motor_setting.h
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미션 : 단비로자율주행해봐요! - (친구와함께해보기) 자유롭게코딩해봐요!

파일명 : DANVI_04_Motor_Control_Mission_Square.ino
motor_setting.h
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미션 :  단비로자율주행해봐요! - (친구와함께해보기) 자유롭게코딩해봐요!

파일명 : DANVI_04_Motor_Control_Mission_Triangle.ino
motor_setting.h



Chapter. 7 IoT 제어하기
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HM-10 블루투스의이름바꾸기
: 여러블루투스가있으면나만의이름으로알수있는
블루투스로이름을변경해야합니다.

블루투스에이름이
붙어있으면이과정은
건너뛰기!



Chapter. 7 IoT 제어하기 – 저전력블루투스 HM-10
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- HM-10은 Arduino 및기타마이크로컨트롤러와함께사용되는저전력블루투스

모듈

- Texas Instruments사의 CC2540 블루투스 칩을 기반으로 하며, 시리얼 통신을 통

해간단하게제어

- HM-10은주로블루투스 4.0 Low Energy (BLE) 기능을활용하여블루투스장치간

의통신에사용

- HM-10 모듈은저전력특성을가지고있어서배터리구동장치에이상적임.

- 주로 IoT (사물인터넷), 웨어러블기기, 센서네트워크등의분야에서사용

- 예를들어, 스마트홈시스템, 원격제어장치, 위치기반서비스, 센서데이터수

집및제어등에사용함

- HC-06은안드로이드에서만작동되고, 아이폰이안되요!

- HM-10 블루투스는 [안드로이드와아이폰] 모두 OK!!!



Chapter. 7 나만의로봇을제어하려면블루투스이름을변경하기
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- 아두이노 Micro 보드에서의블루투스명령어쓰는방법입니다. 

- Serial1.begin(9600); 
- 시리얼통신속도를 9600으로설정

- Serial1.read();
- 시리얼포트에서데이터읽음

- SErial1.write();
- 시리얼포트로데이터를씀

파일명 : DANVI_05_Bluetooth_Naming.ino



Chapter. 7 IoT 단비로봇조종하기
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IoT단비로봇조종하기



Chapter. 7 조종하는어플다운로드받기
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- 아이폰과안드로이드폰어플이다르므로, 

- 본인의스마트폰에맞는어플을다운로드받아서설치하시고어플세팅을따라하세요. 

- 아이폰

    : bitblue 로검색

- 안드로이드폰

   : serial bluetooth terminal



Chapter. 7 아이폰셋팅
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- 주의할점 : AI 단비의전원이켜져있어야하며, HM10 블루투스가연결되어있어야해당하는블루트스

이름이나타난다. (전원켜기)



Chapter. 7 아이폰셋팅
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- 주의할점 : AI 단비의전원이켜져있어야하며, HM10 블루투스가연결되어있어야해당하는블루트스이름이나타남 

(전원켜기)

1 2 3

4 5 6

7 8 9
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Chapter. 7   단비를스마트폰으로움직여봐요! - 



Chapter. 7 안드로이드폰셋팅
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① 검색 후 열기

② 클릭

④ 3으로 설정

⑤ 9개를 하나씩
    선택하여 설정

③ 클릭



Chapter. 7 안드로이드폰셋팅
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② 이름과

값을 변경

③ 각각 버튼을

    클릭하여

   번호 확인

① K1 버튼을
길게누름



Chapter. 7 안드로이드폰셋팅
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① 클릭

② 선택

③ 선택
⑥ 연결됨

④ 스캔

⑤ 선택
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1 2 3

4 5 6

7 8 9

Chapter. 7 안드로이드폰셋팅



확인하기 블루투스연결시연결 “허용＂해주시고, 비밀번호는 000000 (6개) 입력해주세요. 
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잠깐!!  
블루투스가연결허용했나요?

확인 1. 블루투스가켜야합니다. 확인 2. 앱실행시블루투스허용하고, 
연결요청시등록해야합니다. 

블루투스이름확인!

비밀번호는 000000 (6개) 



Chapter. 7 스마트폰으로조종하는프로그램 -5버튼
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파일명 : DANVI_06_Bluetooth_Motor_Control_5button.ino
motor_setting.h

2 

4 5 6 

8 

5개의버튼만
코딩하기



Chapter. 7 스마트폰으로조종하는프로그램 -5버튼
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Chapter. 7 스마트폰으로조종하는프로그램 -9버튼
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7 8

1 3

파일명 : DANVI_06_Bluetooth_Motor_Control_9button.ino
motor_setting.h



Chapter. 7 스마트폰으로조종하는프로그램 -9버튼
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Chapter. 8 적외선센서로라인트레이서
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라인트레이서로로봇움직이기

[수업목표 : 적외선선세로라인값확인하기]

- 적외선센서의흰색/ 검은색변화범위를

확인한다. 

- 매트위에서라인의흰색/ 검색은변화값을

확인한다.

적외선센서를이용한라인트레이서



Chapter. 8 적외선센서로라인트레이서
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수광부

발광부

발광부
(적외선
LED)

수광부
(포토트랜지스터)

- 검은색면에서빛을흡수

발광부
(적외선
LED)

수광부
(포토트랜지스터)

- 흰색면에서빛을반사

- 적외선센서는 2개의 LED가있다. 하나는발광부로적외선빛을내보내는적외선 LED이고, 다른하나는반사된빛을감지하는수광부 LED 이다. 

- 적외선은사람의눈으로감지할수없는긴파장의빛으로, 수광부 LED는적외선빛을감지가능하다. 

적외선센서 : 두개의 LED를사용해서주변을감지해요. 이빛은사람의눈에는보이지않아요.

1) 발광부 LED : 적외선빛을내보내요.

2) 수광부 LED : 발광부에서나온적외선빛이반사되어돌아오는것을감지해요.



Chapter. 8 적외선센서로라인트레이서
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- (1)번그림과같이적외선센서가길좌우에위치했을때, 두개의적외선센서는모두흰색바닥을검출하게된다. 따라서이상태에서는직직한다. 

- (2)번그림은오른쪽적외선센서가검은색에위치하게되고선에걸렸다는것을의미한다. 따라서, 인식된반대편센서의모터를조금더빠르게회전하여

센싱된쪽으로자동차몸체를휘도록방향전환을시킨다. 

- (3)번은반대상황이며, 마지막그림과 같이검은색선을벗어나지않도록적외선센서의값을확인하여모터값을변경하며부드럽게주행하게한다. 

(1) (2) (3)



Chapter. 8 적외선센서로라인트레이서
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Chapter. 8 적외선센서로라인트레이서
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Chapter. 8 적외선센서로라인트레이서
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Chapter. 8 적외선센서로라인트레이서
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Chapter. 8 티처블머신알아보기
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티처블머신으로
인공지능학습에대해
알아보기



Chapter. 8 핸드폰과 PC를연결하기위해 “드로이드캠” 설치하기
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https:droidcam.softonic.kr/download



Chapter. 8 드로이드캠설치순서
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Chapter. 8 잘설치되었는지 PC화면의아이콘과스마트폰에서아이콘확인하기
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PC화면에서의 Droid Cam client iOS 와 Android폰아이콘확인



Chapter. 8 연결하는방법
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스마트폰에드로이드캠을설치후실행시키면다음과같이화면이나타납니다. 

- 무선와이파이를이용하기위해서

스마트폰과 PC가동일한무선와이파이에

연결되어있어야함.

- WiFi 번호와 DroidCam Port 번호를 PC의드로이드

캠에똑같이입력합니다. 

- 첫번째아이콘은무선으로웹캠을연결하겠다는

버튼으로, IP와 Port 번호를입력후 [Start]버튼을

클릭합니다. 

[스마트폰 드로이드캠] [PC 드로이드캠 실행화면]



Chapter. 8 티처블머신접속하기
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티처블머신은초보자도쉽게머신러닝모델을만들수있도록제작된웹기반도구입니다. 
구글에서만든인공지능엔진으로, CNN기반의 Single object만학습가능한인공지능플랫폼입니다. 

티처블머신이라고웹브라우저에서검색하거나, https:teachablemachine.withgoogle.com/ 접속하시면됩니다. 



Chapter. 8 프로젝트실행하기
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3가지프로젝트를사용할수있습니다. 

- 이미지프로젝트 : 이미지를분류하는모델을생성할수있습니다. 

- 오디오프로젝트 : WAV, MP3 오디오파일을분류하는모델을생성할수있습니다. 

- 포즈프로젝트 : 카메라에비춰지는포즈를분류하는모델을생성할수있습니다. 



Chapter. 8 표준이미지모델선택하기
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우리는이미지프로젝트를활용하여 2가지이미지를학습시켜구분하는프로젝트를만들어보겠습니다. 

표준이미지모델을선택하여프로젝트를실행합니다. 



활동지 두꺼운종이에붙여서잘라사용하세요. 
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Chapter. 8 두가지이미지모델학습시키기
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먼저, 샘플을수집하고, 모델을학습시키고미리보기과정으로이루어져있습니다. 

Class1과 Class2의이름을그대로사용해도되고, 분류하고자하는 Class명으로변경할수도있습니다. 

2개의예제이미지를학습시켜보겠습니다. 



Chapter. 8 티처블머신학습
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첫번째클래스의이름은 Stop으로변경하고, 두번째클래스의이름은 Left_Move로변경하였습니다. 

웹캠을눌러카메라의화면을확인합니다. 만약카메라가인식되지않으면, 웹캠전환으로드로이드캠과연결하도록

합니다.
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스마트폰카메라에접속을허용하고, 길게눌러서녹화하기버튼으로최대한많은이미지샘플을저장한다. 
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두번째클래스의이미지를첫번째클래스이미지수와비슷하게캡쳐하고, 

클래스를더추가하거나, 모델학습을시킬수 있음. 
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학습중에는탭을전환하지마세요. 

모델학습이완료되면다음단계인미리보기에서출력인식을확인할수있어요. 

얼마나잘학습되었는지확인해볼까요? 
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첫번째클래스의이미지와두번째클래스의이미지를모두잘보이게했을때, 

이미지의모서리부분만보여줘도잘인식되는것을확인할수가있어요!
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[고급] 스텝을클릭하면 [에포크], [배치크기],[학습률]을조정할있다. 

[에포크]란전체학습을트레이닝시키는횟수를의미한다. 

훈련데이터셋에포함되어있는데이터를한번씩학습모델에통과한횟수로지정하는의미가되

며, 에포크 10이라면, 학습데이터셋을 10회학습시켰다는것이다. 

[배치크기]란연산에들어가는데이터크기, 1회에포크안에 m개의배치가

들어가는크기를생각하면된다. 

배치크기가너무크면한번에처리해야할데이터양이많아지므로학습속도가

느려지고, 메모리부족문제가발생할수있고, 반대로너무작으면데이터를

대상으로가중치를업데이터하게되는데이업데이트가자주발생하므로, 훈련이

불안정해진다. 

[학습률]은훈련의속도이다. 일반적인머신러닝에서학습률(learning rate)은

중요한하이퍼파라미터로, 모델의가중치를업데이트할때사용되는스칼라

값입니다. 학습률은모델이훈련데이터에서얼마나빠르게학습해야하는지를

제어하며, 적절한학습률을선택하는것은모델의성능을크게영향을미칩니다.

학습률은보통 0과 1 사이의값으로설정되며, 학습률이작으면모델이더느리게수렴하지만안정적인결과를얻을수있고, 학습률이크면수렴이빨라질수

있지만발산할위험이있습니다. 따라서적절한학습률을선택하는것이중요합니다.
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단비를전용매트에서라인트레이서 (자율주행)을하면서주변배경을 “Other”그룹으로 생성하고웹캠으로찍어

추가학습을시켜봅니다. 



Chapter. 8 티처블머신학습

메카넘휠 AI 로봇 "단비" 92

실습 : 메카넘휠로봇 “단비”에카메라를장착하고, 조종하거나라인트레이서매트에올려놓고

표지판을인식하는지확인해볼께요!
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MecanumWheel RobotAI DanVI
메카넘휠AI 로봇“단비”

THANK YOU
궁금한 부분이 있으시면 아래의 메일로 연락주세요.

E-mail : metaplace@naver.com
Tel : 033-252-4787
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