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마이킴과 임베디드 제어가 모두 가능한 쉽고 창의적인

ㅅI÷½τ 로봇 시스템
/지능형로봇에 대한 흥미유발과 로봇교육이 결합된 시스템

/학생 눈높이에 맞춘 지능형로봇 기 과정 제시

/지능형로봇 기술 발전에 대응이 가능한 모듈형 구성

/쉬운 사용방법으로 로봇기슬에 대한 늪은 집근성

지능헝 로봇을 사용자가 자유롭게 제작하고 다양한 모바일 로봇과

로봇의 요소 제어가 가능한 지능형 로봇 전문 l어

마이크로프로세서와 임베디드 ㅇS 제어방식 동시 탑재로

다양한 제어가 가능한 최상의 교육훈련용 모바욀 로봇



로봇 설계 및 해석

 ̆로봇 모델러

프리미티브 모델링 방식의 자체 모델리를 이용한 로봇 설계 지원

3D Mθ x등 외부 3D CAD f"e 다왕한 로봇헝상 설계

 ̆로봇 모멜 설점

로븟 운동 조건에 필요한 회전 직선 속성 정의

초음파 적외선 등 센서 속성 정의

모델 그릅핑을 통한 쉬운 로봇 형상 변겅

 ̆로븟 해석

강력한 기구학 역기구학 계산 기능 제공

유형별 설정값에 의한 기구학 해석 기능

사용자가 지정한 포인트 간의 경로 자동계산

 ̆라이브러리를 이용한 로봇 제작

 ̆다앙한 라이브러리 생성

라인트레이서 모바일 로븟 등 상용 로븟 다수

라이브러리를 이용한 로븟 제작 기능

사용자의 라이브리리 생성기능

 ̆주행 환경 라이브러리

사용자 환경변겅 및 생성 기능

'00여
 개의 환경요소를 이용한 주행장 제작

생활 환경 라인트레이서 미퇴 장애물 등 다양한 경기장 제공

조작판넬 및 리모콘 등 저睫곯
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제어 프로그랩
∨MC∪ 엔진탑재로 Λ/R기 반 마이 |서  제어

스크립트, C언어(Πow )aⅱ) 등 다양한 제어방식

 ̆F'ow˛hart 형식의 쉬운 C언어 생성
로봇의 제어방식에 따른 제어 프로그램 자동 생성

Dㅁw & Drop방식의 쉬운 프로그램 작성 방식

 ̆로봇에 마른 욤도별 제어프로그램 샘성

컴파일된 ㄺN 파일로 시율레이션 동작 가능

gcc기반의 WinAVR 컴파일러와 완벅한 호환

범용 A. R ㏜udio 프로그램을 이용한 다운로드

Rea' Robot 구동을 위한 Hexa 파일 생성

 ̆스코립트 언어

ANS1Λ SO C 에 준하는 컴파욀러의 모든 플랫폼 지원

C—A미와 연동 '陪

시뮬레이션 및 검증
로봇알고리즘에 의한 3차원 시뮬레이션

˘실시간 시뮬레이선 횐경 편집 가능

충돌할 장애물의 선택 기능

충돌 색상 충돌 부위 등 다왕한 환경 설정

시뮬례이선 동영상으로 저장 기능

 ̆로븟의 다앙한 정보 표시

로봇 주변 장애믈에 대한 거리 값 표시

장매물과 충돌 시 하이라이트 표시

로봇 주행 경로 생성

실제 및 가상 카메라 뷰

 ̆주행 로봇의 정보 그레프

× I˙그래프、 타임그래프 제공

장애물에 대한 총돌, 거리 위치 값 표시

Real 로봇과 통신
¡RoDi와 Real Robol간 의 양방향 통신

유무선 통신 방식을 이용한 로봇과 인터페이스

AVR StUdio 화면 스크립트

WLAN 인 터페이스

JㅜAG방식의 AVR 'SP 다운로드

Bluetooth 방식의 다운로드

주행 중 춤돌 하이리미트

징매몰 거리 값 표ㅅ
l



모바일 로봇
 ̆taye「구조의 모듈형태로 편리한 업그레아드 빚 유지보수

Actuato「 와 각종 Senso「가 장착된 Basic 모듈어|

Disp'ay 모듈 등 추가 선택 가능

one touch로  쉬운 모듈 체결방식

 ̆임베디드 S̊ 기반 제어에 각 모듐내 AVR AT'nego12B 탑째

모듈별 별도 제어를 위한 AVR ATmega128 MCU 탑채로 마이컴 제어

임베디드 PC를  이용한 상위 제어 가능

 ̆U㏏ r● soni˛  ㏛anner, PC· CÅM 등 장착으로 탁윌한 외부환경 인식

 ̆모바일 로븟과 호스트 PC 간의 통신으로 군집형 모바일 시스템

임비I디드 PC
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광 센서

SBC Ernbedded XP

총진 젝

구등 스위ㅊ
l

USB

W¡  「e'ess tAN

훨 & 구동모터

ξ e 「lat

ATmeg♂
' 28

C)lOS CAM
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 ̆모뱌일 로봇 주요 사양

283mm 'Ⅶ  × 23 。 mm ' D' × 2' 5mm ' H'

유효 Max lKg 仄因I Max3 7Kg

0IOl I서  AVR ATmegB 12B

Sin9'e Boa「d Compυ  t。 r

츠을파 센서 적외선 센서 PC'I머 Iㄹㅏ

DC Enε。de「 M。 t。 「

LI· PO BBtteⅣ  '1 1 1V ¼A'

INPUT ¡ 100-250v 5o-‘ 0Hz ' 0-o 55A

oUTPUT : 12 

‘
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시스템 구성 예

4-L♂ ye「 ㅜype fFT LCD CMOS CAM

로븟 ㄹIOI旦리ㄹI 로봇 조림 및 저l작  기늠

저I어 및 ㅅI뮬러I。  I선

8。  0 × 

‘

。 0 × 72。  m冊

' 4m 

×2m ×。 5m

유
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