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요약

본 논문은 국내외 로봇 교육용 의 현황을 살피고 이들의 장단점을 파악하여 더 좋은 로봇 교육용 를 만드

는 것을 목표로 한다 초등학생부터 일반 성인까지 이용 가능한 쉽고 강력하며 범용적인 아이콘 기반 로봇 교육용 

인 을 제안한다 의 구성요소는 크게 하드웨어와 소프트웨어로 나뉜다

의 하드웨어의 핵심인 는 쉬운 인터페이스와 다수의 하드웨어 모듈의 동시 사용성 및 확장성 소프트웨어인 

은 한글영어 실사 문장을 사용한 직관적이고 이해하기 쉬운 인터페이스 프로그래밍의 기본인 순서도의 개

념을 정확히 도입한 모듈성 등의 뛰어난 장점을 지니고 있다

Development of Icon-based Educational Robot Kit

ABSTRACT

This paper is to observe the trend of robot education kits abroad as well as in Korea, analyze its strong and weak 

points in order to create better kits for robot education. This paper suggests icon-based KAI-ROBOT robot education kit for 

general use, which can be used by anyone ranged from a child to an adult, is easy to use and strong. The components of 

KAI-ROBOT Kit are largely divided into hardware and software. KRC, the core of the kit’s hardware, contains user-friendly 

interface, simultaneous usability and scalability, and the software, KAI-LAB, has intuitive and easy-to-learn interface with 

Korean(English), photographs, and sentences, also adapted modules which apply flow charts, the basic of programming. 
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서  론

현재 한국의 경우 초 중 고등학교 정규 교과 과정

에는 이러한 시대 흐름에 유연히 대처하지 못한 결과로 

로봇에 대한 교육이 전무하다 본 논문에서는 이러한 

상황을 인지하여 국내외 로봇 교육용 의 현황을 살

피고 이들의 장단점을 파악하여 더 좋은 로봇 교육용

를 만들고자 하였다 초등학생부터 일반 성인까지 

이용 가능한 쉽고 강력하며 범용적인 로봇 교육용 

인  을 제안하고 이를 이용한 교육 프로그

램을 제안한다

의 구성요소는 크게 하드웨어와 

소프트웨어로 나뉜다 하드웨어는 

라는 개의 

빛센서 센서의 가지 종류의 

센서 모듈들 서보모터 모터 내장형부저의 

가지 종류 액츄에이터 모듈들 무선 송수신 모

듈 시리얼 다운로드 케이블로 구성되어 있다

로봇을 실제 조립하는 기계적인 프레임들은 무엇이든 

가능하지만 조립의 편의성을 위해 한국에서 기계 조립 

중 가장 널리 쓰이는 과학상자의 프레임들을 사용

하였다 소프트웨어는 윈도우 이상의 운영체제에서 

아이콘을 이용하여 로봇 구동 프로그램을 작성하고 컴

파일 다운로드하기 위한 과 이를 실행하기 

위한 펜티엄급  로 구성된다

본 논문의 구성은 다음과 같이 이루어진다 장에

서는 전반적인 본 논문에서 제안하는 

의 개발 필요성 구성 요소와 특징 및 장점을 소개하고

장에서는 국내외 로봇 교육용 의 현황을 살피고 

그들의 장단점을 파악한다 장에서는 

의 하드웨어와 소프트웨어 구성을 살피고 장에

서는 이를 이용하여 소프트웨어 프로그래밍을 하는 방

법을 소개한다 장에서는 를 이용하

여 구성된 로봇의 예제들을 실례로 들며 실험결과를 소

개한다 장에서는 실제 한국에서 개최된 

대회와 국제 로봇 올림피아드에서 실제 초

중고등학교 교사들과 학생들을 대상으로 평가된 결과

를 제시하여 개발된 의 우수성을 검증하며 마지막

으로 장에서는 결론을 내리고 앞으로의 로봇 교육용 

의 미래에 대한 제안을 하며 끝을 맺는다

교육용 로봇 현황

국내외 초 중 고 로봇 교육용 는 수적으로 지속

적으로 증가추세에 있으나 막상 제품의 구성과 커리큘

럼을 살펴보면 그 종류와 소프트웨어 하드웨어의 혁신

성에 있어 서로들 크게 다르지 않은 모습을 보이고 있

다

국내의 경우 마이크로로봇 미니로봇 이지로

보틱스 로보 블록 로보컴 로보티스 제일

과학 유진 로보틱스 하늘아이 한울 로보

틱스 로보테크 등이 로봇 교육용 를 제작 

배포하고 있으며 이중 초 중 고 교육 위주의 범용적인 

를 바탕으로 체계적인 자체 커리큘럼을 가지고 있

는 제품으로는 미니로봇 로보컴 유진로보틱스 하늘

아이 정도이다 다양한 로봇을 만들 수 있는 범용키트

의 대부분은 로봇 몸체 조립을 위해 여러 모양의 얇은 

금속 및 플라스틱의 구멍이 균일한 간격으로 무수히 뚫

려있는 기계적 프레임을 사용하며 그 시초는 

제일과학의 과학상자 프레임 이라 말할 수 있다 또

한 범용적인 가 아닌 라인 트레이서나 족 로봇 등

의 단일 품목으로 교육을 할 경우 납땜부터 시작하는 

커리큘럼부터 이미 납땜과 로봇의 바디가 반

완제품 으로  나오거나 완제품 

으로 나와 소프트웨어의 작성만 신경 쓰면 되는 커리큘

럼까지 다양하게 있다 미니로봇의 경우 언어나 어셈

블리 등을 탈피하여 쉬운 문법을 가진 자체적인  

을 개발하여 쉽게 로봇 구동용 프로그램

을 제작할 수 있으며 로보컴의 경우 미려한 외관과 조
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립이 쉬운 바디를 가진 다양한 종류의 로봇을 특징으로 

한다 유진로보틱스와 한울 로보틱스의 경우 

에서 사용하는 공식 규격의 하드웨어 소프트웨어로 구

성된 로봇 축구 시스템을 시판하여 모바일 로봇의 기본 

원리와 전략을 컨텐츠화하고 있으며 특히 유진로보틱

스의 경우 이지로보틱스와 함께 사용하기 쉬운 를 

통해 직접 모바일 로봇의 움직임을 마우스 만으로 자유

롭게 제작할 수 있다 로보티스의 토이로봇 디디와 티

티의 경우 모니터에 이들 로봇을 갖다 대면 인터넷으로 

모니터 화면의 깜박임 주파수에 학습정보를 심어서 이

들을 학습 시킬 수 있다 이러한 로봇 들은 

로봇 올림피아드 등의  종목별 토너먼트 및 자율 

제작 컨테스트 등을 통해  지속적인 발전을 거듭하고 

있다 일본의 경우 국내와 마찬가지로 비슷한 로봇 제

작 들이 판매되고 있으며 더 나아가 이보다 상위레

벨의 애완용 학습용 로봇에 초점을 맞추어 인공지능을 

장착한 로봇 완구들이 인기를 끌고 있다 로봇 완구 제

작회사인 반다이 의 옴론 주식회사 의 네

코로 등은 애완용 로봇의 형태로 여러 종류의 센서를 

통해 사용자의 제스처 음성 등을 인식하고 사용자와의 

다양한 상호작용이 가능하며 소니 의 경우 

와 스테레오 카메라를 장착한 등을 통해 

사용자와 자연스러운 상호 작용이 가능하고 사용자가 

등을 통해 복잡한 동작을 간단

하게 작성하는 것이 가능하다 이들은 일본의 대표적인 

로봇 경진대회인 등을 통해 지속적으로 

선보이고 있다 유럽 미국의 경우 역시 국내와 마찬가

지로 비슷한 로봇 제작 들 이 기본적으로 있으

며 말할 것도 없이 여전히 

이 시장을 점유하고 있다 최근 바람을 타고 

사용자 참여 공유 중심의 웹기반 로봇교육 플랫폼도 

등장하고 있다

국내 하늘아이의 

순수 국내 브랜드로서 정식으로 로봇 교육용 의 

대중화에 성공한 사는 년 

라는 범용 로봇 제작 를 선보였다 로봇의 바디를 

구성하는 기계적인 프레임을 볼트 너트의 결합으로 조

립이 가능한 다수의 홀을 지닌 플라스틱으로 제작하여 

경량화에 성공하였으며 로봇 구성의 대 요소인 컨트

롤러 모듈 센서 모듈 액츄에이터 모듈 모두 저렴한 

부품을 사용하고 모듈별로 를 씌우지 않아 가격이 

매우 저렴하다 컨트롤러 모듈은 크게 메인 모듈과 포

트 확장을 위한 서브 모듈로 나뉘며 센서 모듈로서는 

적외선 센서 빛센서 소리 센서가 있으며 액츄에이

터 모듈로서는 모터 서보모터 멜로디 장치가 있

다

위  그림 와 같이 라는  로봇 구동 

프로그램 제작 툴을 통해 프로그램을 작성하고 

로부터 시리얼 통신으로 유선으로  다운로드한다

로봇 구동 프로그램은 아래와 같이 입력 포트 

로부터 들어오는 가지의 센서의 조합을 하

나의 아이콘으로 조건을 설정할 수 있으며 시간 제어

를 각 액츄에이터 아이콘에 같이 첨가하여  프로그래밍
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하기가 매우 쉽다 또한 모듈 종류에 관계 없이 동시에 

센서 개 액츄에이터 개를 장착 가능하여 다양한 조

합의 로봇을 만들 수 있다 하지만 파라미터 입력 방식

흐름선이 없고 배치가 순서도와 비슷하지가 않은 점 등

은 직관적 프로그래밍에 단점으로 작용한다 그리고 로

봇 제작을 위한 언어 등의 다양한 언어 지원이 없다

국외 의 

년대 초부터 덴마크 레고사와 미국 대학

이 공동으로 개발한 레고닥타 마인드스톰 중 가장 유명

한 것이 이 의 

이다 기본적으로 빛센서 온도

센서 회전센서 등과 램프 모터 개 개 각종 정

교한 기어와 가지각색의 부품 여 개가 있다

가장 핵심적인 요소가 바로 

인데 개의 입력포트와 개의 출력

포트가 있어서 센서로  입력을 받아서 모터를 구동시킨

다 히타찌의 비트 마이크로 프로세서를 사용하였으

며 프로그램은 마인드스톰 혹은 으로 제작

한다

이 은 아이콘 형태로 이루어진 로봇 구

동용 프로그램 작성 소프트웨어로 수준에 맞추어서 저

학년도 사용할 수 있도록 하였으며 어렵게는 

와 비슷한 언어 등으로 레벨 혹은 레벨로 

접근할 수도 있어 전문가의 사용도 가능하다 컴퓨터에

서 프로그램을 짜서 에 다운로딩시키는 메커니즘

은 범용 로봇 제작 의 시초로서 어릴 적부터 하드웨

어와 소프트웨어의 결합 모형을 쉽게 배우게 해주며

센서에 대한 이해는 아날로그 세계를 이해하는 관문이 

된고 를 통해 로봇을 아날로그와 디지탈 시스템의 

결합체로서 이해하게 된다 물론 이는 최근 로봇 들

의 공통적인 특성이기도 하다 최근 카메라 센서와 

센서도 추가되었으며 자작 센서도 만들 수 있어

서 확장성도 뛰어나다 이런 교육적 가치가 뛰어난 것

은 실제 경험을  통해서 오랫동안 검증 받아왔다 현재 

국내 뿐만 아닌 미국 전역에 걸쳐 공립학교 사

립학교 등 개 이상의 기관에서 

를 도입하여 아이들을 

가르치고 있다 하지만 액츄에이터의 시간을 포함

한 제어를 할 때 타이머 아이콘과 액츄에이터 아이콘이 

분리되어 있어 타이머 아이콘을 일일이 추가시켜줘야 

되며 너무 범용성에 치중한 나머지 순서도와 일

치되는 아이콘 구조가 아니라서 직관적으로 이해가 쉽

지 않으며 일일이 아이콘들을 마우스를 통해 선으로 

연결해주어야 하므로 의외로 불편함이 호소되고 있다

비싼 가격과 동시에 입출력 모듈이 개밖에 연결되지 

못하는 점도 단점으로 작용한다

구성

는 기본적으로 크게 컨트롤러 
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모듈 센서 모듈 액츄에이터 모듈 다운로드 통신 모듈

의 하드웨어와 상에서 동작하는 이라는 

로봇 구동용 프로그램 제작 소프트웨어로 구성된

다 이 는 장에서 밝힌 와 

를 벤치마크한 결과를 토대로 각각의 장점을 부각

시키고 단점을 보완하고자 하였다

하드웨어 구성

의 하드웨어는 인간의 두뇌와 몸의 

역할을 하는 인 

와 센서로 이루어진 종류의 입력 모듈

들 액츄에이터로 이루어진 종류의 출력 모듈들 그리

고 소프트웨어에서 작성한 사용자 프로그램

을 에 다운로드 하는 시리얼 다운로드케이블로 구

성되어 있다

그림 을 보면 이하 

의 외부 모습을 볼 수 있다 빨간색의 전원 부분

프로그램을 시작하거나 정지시키는 버튼

프로그램의 동작 상황과 개의 입력 포트에 연결된

센서로부터 얻은 값을 차례대로 디스플레이 

해주는 가 있다

그림 는 노란색의 외장을 벗겨낸 내부의 모습이다

의 전원이나 아답터를 사용하여 전원 공급을 하

며 포트를 사용하여 시리얼 통신을 통해 

에서 작성한 프로그램을 다운로드 하게 된다

시리얼 포트는 일반 방식을 사용한다 앞서 말

한 대로 종류의 액츄에이터 출력 모듈은 각각 위쪽에 

위치한 개의 단자 아래쪽 양 옆에 

위치한 개의 단자 맨 아래에 위치한 개의 

단자가 있으며 직접  내부에 위치한 개

의 가 있다 종류의 센서 입력 모듈은 

컨버터를 이용하는 센서 공용의 개의 단자

인터럽트 방식을 사용하는 공용의 

개의 단자가  있다 즉 동시에 개의 액츄에이터와  

개의 센서가 동시 동작 가능하여 매우 다양하고 흥미

로운 조합을 만들어낼 수 있는 장점이 있다
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그림 의 경우 이들 의 단자에 연결되는  

의 출력 모듈을 보여

주며 그림 의 경우 

의 입력 모듈을 보여준다 각 모듈의 자세한 동작

은 장의 에서 자세히 다룬다

소프트웨에 구성

의 소프트웨어 프로그램인 

을 처음 실행시키면 그림 과 같다

흰 선을 경계로 프로그래밍에 필요한 아이콘이 위치

한 과 이들을 이용하여 실제 아이콘을 배치

하여 프로그램을 작성하는  으로 

구성된 의 메인 화면을 볼 수 있다 아이콘 배

치를 통한 실제 프로그래밍 과정은 장에서 자세히 다

룬다

의 를 보면 그림 과 같이 프로그래

밍을 위한 여러가지 모양의 버튼들을 살필 수 있다

의 경우 프로그램 작성의 기본 동작 버

튼들로서 파일을 작성하고 열고 저장하고 인쇄하는 

버튼들이다 의 경우 프로그램을 작성 시 

규모가 작은 프로그램에선 아이콘을 크고 시원스럽게

규모가 큰 프로그램에선 아이콘을 작게 해서 보다 많

은 아이콘을 배치해야 할 필요성 때문에 만들어진 버

튼들이다 화면의 아이콘의 크기를 확대해서 볼 때 사

용하며 의 세 가

지 모드가 있다 각 화면당 아이콘을 최고 의 

개까지 배치 가능하며 프로그램의 크기가 커져서 아

이콘을 개 이상을 배치해야 하거나 화면 단위로 함

수의 개념처럼 어떤 일정한 기능을 하는 모듈화된 프

로그램을 작성하고 싶을 때 버튼들을 이

용하여 을 에서 까지 바꾸

면서 자유롭게 프로그래밍을 할 수 있다 즉 이 증

가할수록 의 좌표가 증가하면서 은 에서 

는 에서 이고 이와 같은 식

으로 마지막 은 에서 의 화면 좌

표가 나타나게 되어 전체 개의 아이콘을 배치할 

수 있다
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이와 같은 화면 단위의 구분화된 프로그래밍 방식

은 함수 의 개념이나 모듈화된 프로그래밍을 하는 능

력을 키워주게 된다 그림 의 버튼은 

각각 삼각형 직사각형 원이 그려진 그림 및 파라미터 

기술 형식 선택 버튼

과 가 그려져 있는 실사 및 문장 기술 형식

선택 버튼이 있으며 그 

결과는 그림 와 같다

첫째 그림 의 와 같이 그림 및 파라미터 기술 형

식은 의 기본 아이콘 디스플레이 방식이며

각 아이콘이 그림으로 그려져 있고 다른 로봇 키트들

과 달리 각 모듈의 이름이 영어나 한글로 직접 기술되

어 있어 아이콘을 알아보고 선택하기 쉬우며 동작 여

부를 신호등의 붉은 색과 녹색으로 표시하여 한 눈에 

알아볼 수 있도록 했다 또한 한글과 그림을 적절히 혼

용하였고 하나의 아이콘에서 동작 가능한 액츄에이

터 모듈들을 모두 표시하여 제어할 수 있도록 하였으

며 센서 모듈의 경우 센서의 이름 조건 조건 비교후

의 프로그램의 흐름이 어떻게 되는지 직접 자세히 문

장으로 설명되어 있는 등 규칙과 직관성에 초점을 맞

추어 설계되었다

실제 많은 사람들이 을 처음 사용하면서 

별다른 교육 없이 직관적으로 매우 사용하기 쉽다는 

점을 큰 장점으로 꼽았다 둘째 그림 의 와 같이 실

사 및 문장 기술 형식은 로봇 조립시 사용되는 하드웨

어 모듈의 실제 사진을 아이콘화 하여 작성된 사용자 

프로그램에서의 아이콘과 실제 모듈이 매칭이 되

어 조립이 용이한 장점이 있으며 그림 및 파라미터 기

술 형식에서 설정된 파라미터들이 이해가 가지 않을 

경우 바로 이 모드로 보면 파라미터 설정 후 설정된 결

과가 하나의 문장으로 나타남으로서 읽으면서 바로 

이해가 가능하다 이와 같이 그림 및 파라미터 기술 형

식 실사 및 문장 기술 형식의 두 가지 종류의 아이콘 

디스플레이 방식이 있어 사용자 취향에 따라 선택 가

능한 점 이러한 쉬운 아이콘 인터페이스는 초등학생

들에게 프로그래밍에 대한 교육 및 로봇 교육을 시키

는데 매우 효율적이다

그림 은 의 접속 상황 보기창이다 프로그램

을 작성하기 위해 아이콘을 배치 후 파라미터들을 설

정하고 나서 그림 의 버튼을 누

르면 의 접속 상황 보기창이 뜨면서 프로그램에 

사용된 아이콘에 해당되는 모듈들이 어디에 접속되어

야 하는지를 붉은색 아이콘으로 보여준다
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을 이용한 프로그래밍

의 소프트웨어 을 이용해 

로봇을 구동하기 위한 프로그래밍 과정은 크게 단계

로 이루어진다

첫째 로봇의 원하고자 하는 동작을 위해 순서도 작

성하기 둘째 작성된 순서도를 바탕으로 이에 대응하

는 다양한 종류의 센서와 액츄에이터 모듈 아이콘 및 

시작 끝 반복 분기 아이콘 배치를 통해 프로그램 하

기 셋째 아이콘들로 구성된 프로그램을 에 다운

로드 하기 위한 기계어로 컴파일 하기 넷째 컴파일

된 기계어를 로 다운로드 하기이다 이 가운데 중

고급자의 경우 셋째 과정에서 아이콘으로 구성된 프

로그램을 언어로 인터프리트 하는 기능이 따로 있어 

로우 레벨에서 로봇을 언어로 직접 제어가 가능하다

또한 아이콘들이 구조적으로 순서도와 정확하게 

매칭이 되어 있어 순서도를 통한 구조적 프로그래밍

의 개념이 완전히 잡히면 첫째 단계를 생략하고 바로 

순서도를 작성하듯 둘째 단계서부터 프로그램 작성을 

시작해도 된다

순서도 작성

이 과정은 로봇의 원하고자 하는 동작을 위해 순서

도를 작성하는 과정이다 순서도란 컴퓨터에서 프로

그램의 작성 순서를 기호로 도식화한 것이다 각각 

의 아이콘과 다음과 같이 매칭된다

그림 의 경우 순서도의 시작과 끝을 나타내며

시작과 끝 아이콘에 해당된다 의 경우 자료에 값을 

주거나 계산을 하거나 출력장치를 이용하는 등의 모

든 처리과정을 나타내며 모터 서보 모터

부저의 액츄에이터 모듈들에 해당한다 의 경우 여

러 개의 경로 중에서 어느 한 경로를 선택하거나 판단

하는 것을 나타내며 센서 센서

의 센서 모듈들  및 반복 아이콘 모듈에 해당한다

의 경우는 무조건 분기로  아이콘에 해당하며 이

는 의 의 흐름을 나타내는 것으로 대치된다

START IR1 >= 200

    DC1: ON, VELOCITY 2,
    DC2: OFF, VELOCITY 0,
    COUNTERCLOCKWISE,
    RUNNING TIME 2 SEC

(1, 2)

아이콘 배치를 통해 프로그래밍

이 과정은 작성된 순서도를 바탕으로 이에 대응하

는 다양한 종류의 센서와 액츄에이터 모듈 아이콘 및 

시작 끝 반복 분기 아이콘들의 배치를 통해 원하는 

동작을 실제 프로그램하는 작업이다 프로그램을 실

행하면 먼저 왼쪽의 아이콘프레임과 오른쪽의 프로

그래밍 프레임이 하얀색 줄에 의해 구분되는 것을 볼 

수 있다

이 과정은 기본적으로 프로그래밍의 가장 핵심이 

되는 작업으로 두 가지 단계를 거친다 첫째 아이콘 

프레임에 있는 아이콘들을 프로그래밍 프레임의 점선 

안에 마우스로 클릭 하여 끌어다 놓는 작업 둘째 배

치된 아이콘을 더블 클릭하면 나타나는 다이얼로그박

스에 각 모듈의 파라미터 또는 데이터들을 입력하는 



아이콘 기반 교육용 로봇 키트 개발

작업으로 크게 나누어진다

아이콘 프레임에 위치한 아이콘들의 종류는 총 

가지로서 프로그램의 시작과 끝을 나타내는 프로그

램 기본 아이콘의 가지 로봇을 움직이는 액츄에이

터 출력모듈 가지 각종 외부 환경의 변화를 감지

하는 센서 입력모듈 가지 여러 가지 모듈들의 움

직임의 반복과 임의 제어를 가능하게 하는 반복문과 

분기문의 가지로 크게 가지 범주의 아이콘들이 있

다 아이콘의 형식은 앞서 말했듯이 그림 아이콘 파라

미터 형식 실사 아이콘 문장기술 형식 두 가지로 선

택할 수 있어 필요에 따라 선택할 수 있다 이 두 가지 

표현 방법에 기능상의 차이는 없다

일반적으로 한글 영어 가 그림에 접목되어 직관적

으로 이해하기 쉬운 그림 아이콘의 파라미터 형식을 

사용하며 실사 아이콘 형식으로 보기를 선택할 경우 

설정된 동작들을 직접 문장으로 편하게 읽음과 동시

에 이해가 가능하다

또한 실제 자신이 이용하는 모듈의 모습과 배치된 

아이콘이 일치하고 의 접속 상황 보기를 통해 

에 연결해야 하는 포트를 정확히 선택할 수 있어 

프로그램과 매치되는 와 실제 하드웨어 모듈들의 

정확한  결합이 가능하다 아이콘을 배치할 때 아이콘

의 위치는 좌표로 표시한다 메인 프레임에서 맨 왼쪽 

상단의 블록 좌표가 로서 좌표는 오른쪽으로

좌표는 아래로 갈수록 증가한다 좌표라는 개념을 처

음 배우는 초등학생에게는 이 개념을 확실히 짚고 넘

어가야 한다 여기서 각 아이콘 모듈은 하나의 언어 

구문을 생성해 내는데 이는 정확히 

이라는 구문과 매칭이 된다 여기서 

는 각각 해당되는 아이콘이 배치된 좌표 를 

의미한다 즉 아이콘을 에 위치시켰다면 

이라는 구문이 생기고 그 안에서 

각 모듈별로 필요한 구문이 생성된다

프로그램의 시작과 끝 

프로그램 시작

프로그램의 시작을 알리며 여러 반복문의 변수를 

초기화한다 따라서 프로그램을 작성할 때는 항상 프

로그램의 첫 시작 부분에 위치하여야 한다

프로그램 끝

여러 액츄에이터 센서 모듈들을 종료시키고 프로

그램을 끝낸다

액츄에이터 출력 모듈

를 고속으로 회전할 수 있는 모터의 동작

을 결정하는 아이콘이다 위와 같은 아이콘을 메인프

레임에 위치시킨 후 더블 클릭을 하면 다음과 같은 

다이얼로그 박스가 

화면에 나타난다 설정할 값은 각각의 모터의 동작 

여부 단부터 단까지의 모터 속도 시계 방향과 반시

계 방향의 모터 회전 방향 초씩 증가 감소하는 동작 

시간이다

에서 도의 범위에서 정해진 각도로 회전하여 

정지할 수 있는 서보 모터의 동작을 결정하는 아이콘

이다 설정할 값은 개의 서보 모터의 동작 여부 도 

지점을 영점으로 하여 단부터 단까지의 모터 각도 
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각 단이 도 시계 방향과 반시계 방향의 모터 회전 

방향 초씩 증가 감소하는 동작 시간이다

색깔별로 빛을 내는 모듈이다 설정할 값은 개의 

중 켜고 싶은 에 체크해주고 끌 때도 마찬가

지로 체크를 없애 주면 된다

지정하는 수만큼 음을 내는 장치이다 설정할 

값은 장치의 동작 여부 가 울릴 횟수이

다 보기상의 설정은 멜로디 장치를 동작시키고 번 

짧게 음을 울리는 것을 의미한다

센서 입력 모듈 조건만족 센싱 시 아래 블록으

로 그렇지 않을 경우 설정된 블록으로 이동

두 개의 발광 다이오드와 수광 다이오드가 한 쌍을 

이루어 거리에 따라 전방의 장애물의 존재 유무 색깔

의 감지를 할 수 있는 센서이다 설정할 값은 사용할 

센서의 번호 에서 사이의 센서의 값이 나타내는 

반사되어 들어오는 빛의 양 조건을 만족하지 않을 경

우 이동할 블록의 좌표이다

접촉센서

일반적인 전기 회로에서 스위치와 동일하며 눌렸

는지 안 눌렸는지를 감지하는 센서이다 설정할 값은 

개의 접촉 센서 중 사용할 센서의 번호 조건을 만족하

지 않을 경우 이동할 블록의 좌표이다

빛감지 센서

빛을 받으면 저항 값이 변하는 가변 저항으로 이루

어진 센서이며 적외선 센서와 포트를 공유한다 설정

할 값들은 개의 빛 센서 중 사용할 센서의 번호 에

서 사이의 센서의 값이 나타내는 들어오는 빛의 

양 조건을 만족하지 않을 경우 이동할 블록의 좌표다

소리 센서 

소위 말하는 마이크로 크고 짧은 소리를 감지하는 

센서이며 접촉 센서와 포트를 공유한다 설정할 값들

은 개의 접촉 센서 중 사용할 센서의 번호 조건을 만

족하지 않을 경우 이동할 블록의 좌표이다

프로그램 임의 제어 

반복문

이 아이콘을 지날 때마다 지나는 회수를 세서 설정

된 회수보다 작으면 설정해 놓은 블록으로 설정된 회

수가 되면 다음 블록으로 이동시키는 아이콘이다

설정할 값은 아이콘을 프로그램 흐름이 지나갈 때

마다 체크하게 되는 반복 회수 설정한 반복 회수보다 

작을 경우 이동할 블록의 좌표이다 설정된 반복 회수

가 되었을 경우 아래 블록으로 그렇지 않을 경우 설정

한 블록으로 이동하게 된다

분기문

이 아이콘에 오면 무조건 설정한 좌표로 이동시키

는 아이콘이다 설정할 값은 프로그램의 흐름이 이 아

이콘의 위치에 오면 무조건 이동할 블록의 좌표이다

에 다운로드 위해 기계어로 컴파일

이 과정은 아이콘을 이용하여 작성한 사용자 프로

그램을 에 다운로드 하기 위해 컴

파일하여 기계어로 바꾸는 과정이다

에 해당하는 다음 그림 을 살펴보

면 총 가지 단계이며 의 경우 프로그램을 동작시

키기 위한 최소한의 프로그램 문법 체크 툴이며 의 

경우 사용자가 배치한 아이콘으로 이루어진 사용자 

프로그램을 실제 로 이루어진 사용자 프로

그램으로 변화시키는 과정이다

의 경우 에서 만들어진 프로그램

을 컴파일하여 에 최종적으로 다운로드 되는 기

계어 프로그램로 만드는 과정이다

의 경우 편의상 의 과정을 통합하여 

버튼을 만들어놓은 것이다

특히 직접 로 를 제어하고자 한다

면 버튼을 누른 후 직접 에디터에서 프로그램을 
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작성 가능하다 이는 초중등 과정에서 고급 과정으로 

넘어가는 좋은 징검다리 역할을 한다

에 다운로드

과정에서 생성된 기계어 또는 코드를 시리

얼 통신을 통해서 에 다운로드 하는 과정이다

실험

본 장에서는 본 논문에서 개발된 

를 가지고 센서와 액츄에이터 개념이 순서도에 어떻

게 적용되고 프로그램으로 어떻게 작성되는지를 보이

기 위해 간단히 제작해보았다 대표적인 센서로 센

서를 대표적인 액츄에이터로 모터를 사용하였으

며 다른 센서나 액츄에이터의 순서도 역시 구동 프로

그램과 동일한 구조로 매칭이 된다

그림 의 는 로봇은 우주탐사 로봇이다 는 

이 로봇을 구동시키기 위해 작성된 순서도이고 의 

경우 이를 바탕으로 알고리즘 그대로 으로 

작성한 우주 탐사 로봇 구동 프로그램이다 이 로봇의 

동작은 간단하다 센서 의 값이 보다 크거나 같

으면 모터를 시계방향으로 속도 만큼 초간

보다 작으면 반시계 방향으로 속도 만큼 초간 돌리

게 된다 즉 모터 개로 구동되는 이 로봇은 전방

에 달린 센서 로 장애물과의 거리를 탐지하고 장

애물이 없을 경우 속도 만큼 초간 전진을 하게 되고

장애물이 있을 경우 속도 만큼 초간 후진을 한다

START

IR1 >= 125

    DC1: ON, VELOCITY 1,
    DC2: OFF,
    CLOCKWISE,
    RUNNING TIME 2 sec

    DC1: OFF
    DC2: ON, VELOCITY 2,
    COUNTERCLOCKWISE,
    RUNNING TIME 3 sec

YES

NO



제 권 제 호 년 월

평가

본 논문의 는 년 초 주식회사 

현재 카이로봇 를 통해 본격적으로 양

산되기 시작했다

와 

이 공동 기획한  년 월 가족 과학 축제 

에서 그 모습을 정식으로 드

러냈다

전국 로봇 공학자 연구원 초중고대학생 및 교사 

천 여명이 참가하여  또한  방과후 특기 적성 교실에서 

과학 프로그램을 수강하고 있는 많은 

초 중등 학생들의 참가 작품들도 전시되어 수준 높은 

창의성과 기량을 엿볼수 있었으며 학부모들의 지대

한 관심을 받으며 성공리에 개최되었다 현재까지 전

국 개지사로 확장되고 최근 서울특별시 사

업 참여기업 선정 카이로봇 프로그램 수업실시

제 회 임베디드 공모대전 지식경제부장관

상 및 위 수상 제 회 전국학생로봇경진대회 

창작부문 초등저 초등고 중등부 교육과학기술부장

관상 수상   총 팀 수상 등의 국내 최고의 로봇키트

로 성장하였다

결론

본 논문은 국내외 로봇 교육용 의 현황을 살피

고 그들의 장단점을 파악하여 보다 나은 로봇 교육용 

를 개발하고자 하였다 그렇게 개발된 

의 소프트웨어 및 하드웨어의 구성 

요소와 특징 및 컨트리뷰션을 자세히 소개하고

기반 로봇 구동용 프로그램 작성 소프트웨어인 

을 이용하여  프로그래밍을 하는 방법을 소

개하였다 또한 를 검증하기 위해 본 

논문은 간단하지만 순서도와 맞물려 센서 액츄에이

터 프로그램 제어 흐름을 전반적으로 정확히 보여주

는 우주 탐사 로봇의 실례를 들었으며

대회와 월 개최된 국제 로봇 올림피아드

의 한국 본선에서 실제 초중고등학교 교사들과 학생

들을 대상으로 평가된 결과를 제시하여 개발된 의 

우수성을 명확히 검증하였다
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