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코드 제너레이터 창 띄우기 및 업로드

Click!

01

마우스 오른쪽 버튼 클릭 !

01 02

Click!

Click!

포트 검색 버튼 클릭 > 포트 선택 클릭하면 컴파일 / 업로드 실행

03

04 05

06

주미 연결



코드 제너레이션 모드 사용 팁

화면(screen) 카테고리의 블럭들을

사용하면 컴파일 시간이 느려집니다.

만약 화면 블록들이 굳이 필요하지

않는 경우에는 스크립트에서 블럭들을

삭제해 주시는 것이 좋습니다.

일부 블록에 표시된 로봇 아이콘은 이

블록을 사용하면 자이로 센서가 작용

한다는 것을 의미합니다.

센서 값을 기반으로 로봇의 동작들을 자동

으로 제어하면서 주미가 좀 더 정확하게

움직일 수 있도록 해줍니다.

변경 사항 반영

코드 제너레이터 창이 띄워져 있다고 해도,

스크립트의 변경 사항이 자동으로 반영

되지는 않습니다. 변경 사항을 코드

제너레이션 창의 아두이노 코드에

반영하기 위해서는 창을 처음에 띄울 때

처럼 ‘아두이노 코드로 변환’을 클릭해

주셔야 합니다.



02 기본 펌웨어 복구 방법

Click!

시작화면에서 펌웨어 업데이트 버튼 누르기

Click!

Click!

주미와 연결된 포트 검색 버튼 클릭 > 포트 선택 > 펌웨어 업로드 버튼 클릭!!

01 02

코드 제너레이터 모드에서 아두이노 코드를 업로드하면 사용하던 주미의 펌웨어는 지워집니다. 

따라서 다시 주미의 본래 기능을 사용하시려면 펌웨어를 복구해 주세요.

주미와 PC를 연결해 주세요

03



03 조종 카테코리 블록

주미를 2초간 전진하다가 멈추기
DC모터 블록 :
주미의 DC모터를 독립해서 제어할 수 있습니다.
자이로 센서를 사용하지 않고 동작합니다.

M1
M2

정회전
역회전
멈춤
풀림

0
20
40
60
80

100
130
160
180
210
250

예제 1

방향 제어 블록 :
DC모터를 따로 따로 제어하는 것이 아니라
2개의 DC모터를 동시에 제어해서 사용자가
원하는 방향으로 주미를 움직이게 합니다.
자이로 센서를 사용하지 않고 동작합니다. .

정회전
역회전
멈춤
풀림

0
20
40
60
80

100
130
160
180
210
250

주미를 2초간 전진하다가 멈추기예제 2

블록 지나가기 블록 :
검은색 바탕위에 2 ~ 3cm 이내 폭을 가진 하얀
블록들이 있을 때(사진참조) 이 블록을 세어가면서
주미를 직진할 수 있게 해주는 블록입니다.
블록들을 세면서 진행하기 때문에 블록을
단위로 원하는 거리만큼만 갈 수 있습니다.
바닥의 블록들을 셀 때에는 주미의 밑부분에
있는 2개의 센서로 감지합니다.

: 블록의 지나갈 개수 입력(직접 입력)



: 전진할 시간(초) 입력(직접 입력)

주미가 바닥에 있는 하얀 블록 5개를 넘어간 후 정지하기예제 3

주미가 바닥에 있는 하얀 블록 5개를 넘은 후 적당한 속도로 1초간 좌회전 하다가 멈추기예제 4

전진 블록 :
정해진 시간(초) 동안 정해진 속도로 전진하며 자이로 센서를 이용하여 최대한
기울어짐 없이 직진 합니다.

2초 동안 60의 속도로 전진 후 60속도로 1초간 우회전 한 후 정지하기예제 5
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후진 블록 :
정해진 시간(초) 동안 정해진 속도로 후진하며 자이로 센서를 이용하여 최대한
기울어짐 없이 진행합니다.

2초 동안 60의 속도로 후진 후 잠시 후 다시 2초 동안 60의 속도로 전진하기예제 6

: 후진할 시간(초) 입력(직접 입력)
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회전 블록 :
정해진 방향으로 정해진 각도만큼 회전합니다. 자이로센서를 이용하여 최대한 정확
한 각도로 회전합니다. 속도는 내장된 기본 값을 사용합니다.

주미가 10개의 블록을 지난 후 우회전 방향으로 90도 돌기예제 7

: 회전할 각도(degree) 입력 (직접 입력)

좌회전
우회전



아래처럼 팝업 메뉴에서 원하는 값이 없을 때에는 팝업창에 직접 원하는 값을

입력할 수 있습니다.

직접 90입력!

※ 다만 하얀색의 팝업메뉴만 직접 입력이 가능하며 하얀색이 아닌 경우에는

직접 입력이 되지 않습니다.

알아두기
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04 화면(Screen) 카테고리 블록

그림표시 블록 :
주미의 OLED 화면에 주미 펌웨어에 미리 저장되어 있는 이미지를 띄웁니다.
(메모리 문제로 3개의 이미지만 준비 되어 있습니다)

주미 로고
기본 표정
충전 표시

OLED 출력 블록 :
배터리 잔량과 같은 주미의 상태나 적외선 센서, 그리고 오일러 값 (자이로 센서 출력값)을
OLED 화면에 출력해 줍니다.
주미의 센서값등을 모니터링하여 값을 적용할 때 유용한 블록입니다.

IR 리모컨
배터리
IR 센서
오일러 각

주미의 IR 센서 값을 OLED로 출력합니다.예제 8

무한 반복 블록 사용해서 출력값을

계속 읽어야 현재의 센서 값을

알아낼 수 있습니다.

주미의 전원을 켜면 OLED 에 로고 화면이

나타나고 3초 후에 배터리 잔량이 표시 될 수

있도록 해 봅시다.

예제 9



05 모양 / 소리 / 빛 카테고리 블록

원 모양으로 움직이기 (원 그리기) 블록 :
정해진 방향으로 정해진 각도만큼 원을 그리며 주미가 움직입니다.
속도는 지정하지 않으며 기본 속도로 주행 합니다.

좌회전
우회전

연주하기 블록 :
주미 안에 있는 버저를 사용하여 멜로디를 연주할 수 있는 블록입니다.

(INPUT)
C2
CS2
D2
DS2…

(직접입력)
온음표
반음표
4분음표
8분음표
16분음표

C (도) D (레) E (미) F (파) G(솔) A(라) B(시)

● S 는 반음을 올린 높은 소리로 으로서 각 음계의 샵(#) 을 의미합니다.

- CS = 도#

- DS – 레#

좌회전우회전

● 각 멜로디는 알파벳 표기로 아래 음계를 표시합니다.



음계를 연주할 수 있는 연주하기 블록을 사용하여 간단한 멜로디를 연주해 봅니다. 예제 10

※ 음계 사이마다 ~초 기다리기 블록을 넣어서 음 사이의 간격을 구현합니다

LED 블록 :
주미의 LED를 켜고 끌수 있게 해주는 블록입니다.

켜기
끄기

전방 왼쪽
전방 오른쪽
후방 왼쪽
후방 오른쪽

전방 오른쪽

전방 왼쪽

후방 오른쪽

후방 왼쪽



06 센서 카테고리 블록

타이머 블록:
전원이 켜지고 주미의 프로그램이 시작된 이후부터 밀리세컨드(1/1000초) 단위로
흘러간 시간을 측정합니다.
전원을 껐다 켜거나 리셋이 되면 다시 0부터 시작합니다.

IR 리모컨 블록:
로보링크 IR리모컨 값을 수신받는 역할을 합니다. IR리모컨의 키가 눌려질 때 그 키에
해당하는 값을 받게 됩니다

‘~초 기다리기’ 블록을 사용하지 않고 타이머를 시간을 계산하여 1초마다 주미의
버저에서 소리가 나게 합시다. 

예제 11

~
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채널에 따른 IR 리모컨 키패드 값

※ 리모컨의 채널은 리모컨의 채널 버튼을 리모컨 상단의 붉은색 LED가 깜빡일

때 까지 약 4초간 꾹 눌러주시면 변경 됩니다.

C H 1 C H 2

C H 3 C H 4

※ 주미 패키지에 IR 리모컨은 포함 되어 있지 않습니다.



로보링크 IR 리모컨의 채널을 1로 하고, 전진 버튼을 누르면 주미가 전진하고 후진

버튼을 누르면 주미가 후진하게 해 봅시다. 

예제 12

배터리 체크 블록 :
배터리의 상태를 전압으로 알려줍니다. 배터리 값을 체크하여 전압이 주미가 안정적으로
동작할 수 있는 범위인지를 살펴 볼 수 있습니다.
(주미가 안정적으로 운영되는 배터리의 전압 값은 3.45V ~ 4.14V 사이입니다)

센서값 읽기 블록 :
주미의 IR센서값들을 출력해 줍니다.
주미는 6개의 센서가 있으며 배치는 옆 그림과 같습니다.

전방 왼쪽
전방 오른쪽
후방 왼쪽
후방 오른쪽
바닥 왼쪽
바닥 오른쪽

전진 후진

후방 왼쪽

후방 오른쪽

전방 오른쪽

전방 왼쪽

바닥 왼쪽

바닥 오른쪽



주미가 멈추어 있다가 전방 센서에 물체나 손을 감지하면 뒤로 후진하고

후방 센서에 감지하면 전진하도록 해 봅시다.

예제 13

오일러 값 출력 블록 :
주미 동체의 기울어진 정도와 방향을 출력해 줍니다.

요우
피치
롤

주미의 전원을 켜면 가만히 있다가

주미의 뒷부분을 손가락으로 눌러서

앞부분을 조금 들어올린 후 놓으면

1초간 전진하도록 해 봅시다. 

(들어올려졌을 때 버저가 소리가 나게 합니다) 

예제 14

- 롤 (Roll) : 좌우 기울어짐
- 피치(Pitch) : 앞뒤 기울어짐
- 요우(yaw) : 주미의 방향



07 스크립트 변수 사용법

실시간 제어 모드와는 달리 변수 사용을 위해서는

먼저 스크립트 변수 블록이 필요합니다.

새로운 변수를 만들고자 할 때에는 스크립트 변수 블록의 화살표를 클릭 합니다.

Click!

스크립트 블록 준비 주황색 블록 클릭 이름 입력 후 확인

스크립트 블록 준비 블록에서 직접 드래그 해서 사용

드래그

스크립트 블록 준비 클릭하면 변수 블록이 늘어남

Click!

만들어 놓은 변수 블록을 삭제하고자 할 때는 반대편 화살표를 클릭합니다.

스크립트 블록 준비 블록이 삭제 됩니다.

Click!



스크립트 변수는 ‘클릭했을 때’ 블록과 연결된 스크립트에만 영향을 미치고 다른

조건 블록등으로 시작하는 스크립트에는 사용할 수 없습니다.

다른 조건 블록으로 시작하는 스크립트는 독립된 다른 프로그램으로 보셔야 합니다.

다른 스크립트에 사용 불가

알아두기



08 방송하고 기다리기 블록 사용법

스크립트가 길어지거나 반복해서 실행해야 하는 스크립트들이 있는 경우 따로

스크립트들을 분할하여 필요할 때 분할된 스크립트를 호출하는 형태로 스크립트를

만들 수 있습니다.

(텍스트 언어로 작성하는 프로그램에서 함수 만들기와 함수 호출에 해당합니다)

새로 만들기 클릭 받았을 때 설정이름 입력 후 확인

Click!



09 응용 예제

※ 센서는 전방에 있는 왼쪽과 오른쪽

적외센서를 사용합니다.

두 개의 센서값 읽어서 변수에 저장

왼쪽 센서 /오른쪽 센서 / 모터 속도를 저장할 변수 생성

두 센서 중 하나라도 감지되었는가?
(센서 값 100 이하면 감지된 것으로 봄)

왼쪽 센서 감지시 후진후 오른쪽으로 회전

오른쪽 센서 감지시 후진후 왼쪽으로 회전

감지 안된 경우엔 전진

예제 1 주미가 전방에 있는 장애물을

피하면서 계속 주행할 수 있는

어보이더 기능을 구현해 봅시다.



예제 2 아래의 사진과 같은 블록 레일을 따라 10칸 전진 후

오른쪽으로 꺾어서 다시 10칸 전진하여

‘ㄱ’ 자 형태로 이동할 수 있도록 스크립트를 작성하도록 해 봅시다.

START



예제 3 주미의 바닥 센서 2개로 폭 2cm 이내의 선을 따라갑니다. 선을 따라가는

도중 벽을 만나면 감지하여 멈추도록 해 봅니다.

전방 센서와 밑바닥 센서 읽기

두 센서가 검은색인 경우 전진

오른쪽만 검은색은 경우 우회전

왼쪽만 검은색인 경우 좌회전

위의 세가지에 해당되지 않은 경우에도
센서값에 따라 모터를 제어해 줌

전방 센서가 감지되면 3초간 멈춤



•온라인사이트에서매뉴얼과프로그램다운로드, 

교육자료등을확인해주세요..

•로보링크 SW / Arduino 등이오픈소스로제공

됩니다.

www.RobolinkSW.com


