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Mecanum Wheel Robot AI DanVI



텍스트, 원, 스크린샷이(가) 표시된사진 

자동생성된설명  
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교육자료다운로드

- 링크를 따라가려면 <Ctrl> 키를누른채클릭하세요. 

Crtl+클릭

https://www.metaplace.land/
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메타플레이스

① 크롬브라우저를 선택합니다. 

②

검색창에 : metaplace.land 입력합니다. 

또는

- 메타플레이스를검색하면교육자료를다운로드할수있어요. 
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클릭

교육자료 다운로드를 클릭 합니다. ① 필요한 자료를 Download 버튼을 눌러 다운로드
합니다. 

②

- [코딩교구&교재] – [교육자료] : 필요한자료를다운로드받으세요. 



메카넘휠 AI 로봇 "단비" 6

만약, 아래와 같이 “안전하지 않은 다운로드가
차단됨“ 이란 메시지가 나오면
 [계속] 을 클릭합니다. 

③
다운로드 버튼을 누르고, 폴더
아이콘을 누르면 편리하게
탐색기를 열수 있습니다!

④

⑤

⑥

- 다운로드할때 <계속> 을누르면다운로드완료됩니다.
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탐색기가 열리면①

마우스오른쪽버튼 => 압축풀기

②

③

④
압축이 풀려진 폴더를
반드시 사용하세요!

- 항상압축을풀고 사용하셔야합니다. 
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파이썬설치를해보아요.
파이썬은3.8.10 버전을사용합니다. 
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- python_pycharm 폴더로이동하세요. 

다운로드 폴더에서 폴더 클릭① ② 파이썬은 3.8.10 버전으로 사용합니다. 
- 인공지능 학습을 위해 버전을 꼭
지켜주세요. 
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- 단계별로설치를해보겠습니다. 

[주의!!] 단계별로 옵션을 잘 체크해서 천천히 따라하세요. 
차근차근 체크하지 않으면 파이썬 실행시 어려움이 있어요.

[반드시 체크!]①



메카넘휠 AI 로봇 "단비" 11

- 단계별로설치를해보겠습니다. 

[주의!!] 단계별로 옵션을 잘 체크해서 천천히 따라하세요. 
차근차근 체크하지 않으면 파이썬 실행시 어려움이 있어요.

②
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- 단계별로설치를해보겠습니다. 

③

④

설치 진행을 기다립니다.

설치가 완료되면, 
클릭합니다. 
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- 파이썬을실행해볼께요. 

①

②

위도우창을 클릭후, “cmd"라고
입력하면 됩니다. 

키보드에서 바로 입력합니다. ③

④

python (엔터) 입력해봅니다. 

파이썬 3.8.10 설치되었습니다.

⑤ Ctrl + Z 을누르면종료
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파이참설치를해보아요.
파이참은최신버전을사용하셔도됩니다. 
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- 단계별로설치를해보겠습니다. 
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- 단계별로설치를해보겠습니다. 

①

②

- 한국어를 선택한 상태에서 설명합니다!- 영어버전/한국어버전을 사용가능
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- 단계별로설치를해보겠습니다. 

① ② ③

- 데이터 공유는 “보내지않음＂ - 계약약관을 체크하고, <계속>합니다.
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- 설치완료

- 설치완료 후 <새 프로젝트>를 생성합니다. 

클릭
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- 새로운프로젝트를생성합니다. 

- 프로젝트 이름과 위치를 정확히 선택합니다. 

①

② 클릭
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- 새로운프로젝트를생성합니다. 

- 프로젝트 위치는 <바탕화면>에 생성합니다.
users

unikhee

Desktop

: 사용자이름은 다릅니다. 

바탕화면에 폴더
생성확인!

Danvi_racer폴더에 두개의 폴더확인

①

②

③

④

⑤

⑥
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- 프로젝트이름: Danvi_racer/ 위치를확인해주세요!

- 이름과 위치를 다시한번 확인 하세요!
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- 단비자율주행프로젝트를시작합니다!

<x>를 눌러 창을 닫아주세요!
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티처블머신에서학습모델
“내보내기＂
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- Danvi_racer 폴더에파이썬예제파일복사합니다. 

①

②

③

④

⑤

[Danvi_image_py] 폴더의 모든 파일을

[바탕화면]-[Danvi_racer] 폴더로 복사!!
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- 텐서플로우 : 케라스모델다운로드하기

①모델 내보내기

② 두번째탭 선택

③

④ 변환기다리기
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6- 텐서플로우 : 케라스모델다운로드하기

①윈도우 탐색기에서 폴더열기 ② 압축풀기

③

④ 두 개의파일을
파이썬 프로젝트
폴더에 복사하기

[주의] 앞에서예제파일폴더에내가만든
모델을덮어쓰기해주세요!!!!
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- 자율주행을위한준비가되었습니다!

파일을 복사하면 프로젝트에 보임
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메카넘휠AI 로봇의자율주행을위한
라이브러리설치
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- 라이브러리설치하기 : 설치할라이브러리.txt 파일참조

- 인공지능 단비로봇의 영상을 인식하기 위해서 다음 라이브러리를 모두 순서대로
설치합니다. 



-          를 누르면 [파일]메뉴가 나타나고, [설정] – [Python 인터프리터]메뉴에서 [ + ]를 눌러

패키치 설치 창을 확인합니다. 
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- 설정에서메뉴를선택합니다.

① ②

③

④ ⑤
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- 이용가능한패키지목록확인하기

① 잠시기다리기
②

- ①번과 같이 나타나면 잠시 기다립니다. ②번과 같이 목록이 나타나면 검색하여 패키지 설치를
시작합니다. 
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- Keyboard를검색창에입력하고패키지를설치한다.

①

②

③

- 라이브러리 이름과 같은지 확인한 후 , [패키지 설치]버튼을 눌러 성공적으로 설치되었다는
메시지를 확인합니다. 

④



메카넘휠 AI 로봇 "단비" 33

- 다음순서로패키지를설치합니다. 

# [파일] - [설정] - [프로젝트 : Danvi_racer(각자의 프로젝트이름)] - [Python 인터프리터]

# [ + ]를 눌러 검색후 설치합니다.

설치할 라이브러리를 순서대로 설치하세요. 특히 bleak를 마지막에 설치하는것이 좋습니다. 

# opencv-python

# tensorflow

# pillow

# keyboard

# bleak
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메카넘휠AI 로봇의자율주행을위한
나만의블루투스이름바꾸기

: 여러블루투스가있으면나만의이름으로알수있는
블루투스로이름을변경해야합니다.

블루투스에이름이
붙어있으면이과정은
건너뛰기!



나만의로봇을제어하려면블루투스이름을변경하기
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- 아두이노 Micro 보드에서의 블루투스 명령어 쓰는 방법입

니다. 

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

- Serial1.read();
- 시리얼포트에서데이터읽음

- SErial1.write();
- 시리얼포트로데이터를씀

- 시리얼모니터에서

- OK (엔터)

- OK+NAME이름을(엔터)
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메카넘휠AI 로봇의자율주행을위한
인공지능학습을시작할께요!
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STEP 1. 영상연결하기
파일명 : 01_드로이드캠_영상수신.py
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iOS 와 Android폰아이콘확인

스토어에서 “드로이드캠”을검색하여설치할께요~

[ 단계 1 ]  드로이드캠과스마트폰영상연결하기
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스마트폰에드로이드캠을설치후실행시키면다음과같이화면이나타납니다. 

- 무선와이파이를이용하기위해서스마트폰과

PC(노트북)가동일한무선와이파이에연결되어

있어야함.

- WiFi 번호와 DroidCam Port 번호를 PC의드로이드캠에똑같이

입력합니다. 

[스마트폰 드로이드캠]
와이파이연결상태꼭! 확인필요

①

[ 단계 1 ] 드로이드캠과스마트폰영상연결하기
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- 드로이드캠의 WiFi IP 번호를 파이참 프로그램 ip_address에 입력합니다. 

① 해당파일열기
② 아이피입력

③ 현재파일실행하기

④ 드로이드캠과영상수신

[스마트폰 화면]

[파이참 화면]

[영상 화면]

[ 단계 1 ] 드로이드캠과스마트폰영상연결하기
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STEP 2. 케라스모델확인

파일명 : 02_케라스모델_입력.py
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ott.png

- 케라스모델의 motor,stop,etc 클래스를 인식하는지 모델입력을 해봅니다.

[ 단계 2 ]  티처블머신에서내보내기한 “케라스모델＂확인하기

st.png

et.png
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- 케라스모델의 motor,stop,etc 클래스를 인식하는지 모델입력을 해봅니다.

[ 단계 2 ] 티처블머신에서내보내기한 “케라스모델＂확인하기
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[ 단계 2 ] 티처블머신에서내보내기한 “케라스모델＂확인하기

- 케라스모델에서 학습된 이미지가 첫번째 클래스인 “motor”이미지로 99% 학습된 것을
확인할수 있다.

① ott.png 수정

② 영상이확인되면 X표로닫기

③ motor 클래스로 99% 인식
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[ 단계 2 ] 티처블머신에서내보내기한 “케라스모델＂확인하기

- 이미지의 파일명을 “st.png”으로 바꾸어 stop이미지가 확인되면 99% 인식됨을 알수있다.

① st.png 수정

② 영상이확인되면 X표로닫기

③ stop 클래스로 99% 인식
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[ 단계 2 ] 티처블머신에서내보내기한 “케라스모델＂확인하기

- 이미지의 파일명을 “et.png”으로 바꾸어 기타이미지가 인식되면 70%로 인식된다.
- 기타이미지의 학습율을 높이려면 티처블머신에서 다시 교육시킬수 있다. 

① et.png 수정

② 영상이확인되면 X표로닫기

③ etc클래스로 70% 인식
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STEP 3. 블루투스 검색하기

파일명 : 03_블루투스_검색.py
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[ 단계 3 ]  블루투스를검색하기

- 단비의 전원을 켜고, 블루투스의 이름을 확인한다.

①

②
③
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[ 단계 3 ] 블루투스를검색하기

- 자신의 단비 블루투스 이름을 확인하고, 맥 어드레스를 복사한다. 

①
②
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STEP 4. 블루투스로조종하기

파일명 : 04_블루투스_조종.py
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[ 단계 4 ]  블루투스로조종하기

- AutoDrive 프로그램 소스를 업로드 시킨다.
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[ 단계 4 ] 블루투스로조종하기

- 라인센서 값을 확인하여 라인트레이서 작동을 확인한다.
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[ 단계 4 ] 블루투스로조종하기

- 복사한 맥 어드레스 주소를 9라인에 주소를 붙여넣기 한다.

①

②
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- 2번을 누르면 전진! 5번을 누르면 중지! 
- 블루투스연결이 되었으므로 파이썬에서 조종이 가능합니다. 

7 8 9

4 5 6

1 2 3

전진

중지

[주의] 커서를아래쪽에한번 “클릭＂하고
2번을누르면전진, 5번을누르면중지하는지확인합니다~

[ 단계 4 ] 블루투스로조종하기
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STEP 5. 자율주행로봇의영상확인

파일명 : 05_자율주행_영상회전.py
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- 스마트폰과거치대연결하기

① ②거치대와 스마트폰을 준비 결합하기
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① ②라인트레이서 프로그램을 업로드한 단비는 움직이죠? 
옆으로 눞게하여 놓아주세요.  

스마트폰의 “드로이드캠＂을
켜주세요. 

- 스마트폰과거치대연결하기
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③ 현재파일을 실행합니다. 

① 파이썬파일열기
“자율주행_영상회전.py”

② 스마트폰과연결
화면확인하기

② 드로이드캠의 WiFi 번호입력

- PC(노트북) 파이썬프로그램과단비연결하기



메카넘휠 AI 로봇 "단비" 59

① ② ③거치대와 스마트폰을 준비 결합하기
보드에 닿지않게 단비에
끼워주기

④ 보드에닿지않도록조심하면
좋아요!

- PC(노트북) 파이썬프로그램과단비연결하기
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[ 단계5 ]  자율주행로봇단비를전용매트에놓아자율주행하도록합니다.

** 인공지능카드는
AI 프레임에붙여주세요~
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- PC(노트북) 파이썬프로그램과단비연결하기

① 영상에서보이는
인식율을확인해봅니다!

② 자율주행
매트에서
보이는영상을
확인하기
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[ 단계5 ]  자율주행하는 AI로봇의영상

① motor 클래스가인식되고,
장애물을발견하였으니
단비로봇은 “5번” 
중지합니다. 

② motor 
이미지앞에서
단비가멈추는
지확인하세요!
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[ 단계5 ]  자율주행로봇단비를전용매트에놓아자율주행하도록합니다.

① 적당한거리에서멈추었나요? ① “2”번키보드를눌러
앞으로직진하도록하세요!
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[ 단계5 ]  자율주행하는 AI로봇의영상
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[ 단계5 ]  자율주행하는 AI로봇의영상
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[ 단계5 ]  자율주행하는 AI로봇의영상
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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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