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햄스터S와 실과 키트로 배우는 

코드 더 잘 짜기 

광운대학교 로봇학부 

박광현 
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햄스터S 소개 



외관 비교 
3 



외관 비교 
4 



주요 차이점 
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DC 
모터 

마이크로 
스테핑 
모터 



주요 차이점 
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7색 
LED 

풀 컬러 
LED 



주요 차이점 
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디지털 입력 
아날로그 입력 
디지털 출력 
PWM 출력 
서보 출력 

+ 풀업/풀다운 
+ 시리얼 통신 



햄스터 + 거북이 = 햄스터S 
8 
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블록 비교 



이동 블록 
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왼쪽 
오른쪽 



이동 블록 
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왼쪽 
오른쪽 

cm 
초 
펄스 

도 
초 
펄스 



이동 블록 
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왼쪽 바퀴 
오른쪽 바퀴 
왼쪽 펜 
오른쪽 펜 

도 
초 
펄스 

앞쪽 
뒤쪽 

앞쪽 방향 

뒤쪽 방향 

앞쪽 방향 

뒤쪽 방향 

왼쪽 바퀴 중심 오른쪽 바퀴 중심 



이동 블록 
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왼쪽 
오른쪽 

도 
초 
펄스 

앞쪽 
뒤쪽 

앞쪽 방향 

뒤쪽 방향 

앞쪽 방향 

뒤쪽 방향 

반지름 

왼쪽으로 오른쪽으로 



이동 블록 
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앞쪽 방향 

뒤쪽 방향 

앞쪽 방향 

뒤쪽 방향 

왼쪽 펜 중심 오른쪽 펜 중심 

도 
초 
펄스 

앞쪽 
뒤쪽 

왼쪽 바퀴 
오른쪽 바퀴 
왼쪽 펜 
오른쪽 펜 



이동 블록 
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앞쪽 방향 

뒤쪽 방향 

앞쪽 방향 

뒤쪽 방향 

왼쪽 펜 반지름 

왼쪽으로 오른쪽으로 

왼쪽 펜 
오른쪽 펜 
로봇 

왼쪽 
오른쪽 

도 
초 
펄스 

앞쪽 
뒤쪽 



이동 블록 
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왼쪽 
오른쪽 
양쪽 



이동 블록 
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검은색 
하앾색 

왼쪽 
오른쪽 
양쪽 

왼쪽 
오른쪽 
앞쪽 
뒤쪽 

1~8 

기본 값 
1~8 



LED 블록 
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왼쪽 
오른쪽 
양쪽 

빨간색, 주황색, 노란색, 초록색, 
하늘색, 파란색, 보라색, 자주색, 하앾색 



소리 블록 
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삐, 무작위 삐, 지지직, 사이렌, 엔짂, 쩝, 로봇, 디비디비딥, 
잘 했어요, 행복, 화남, 슬픔, 졸림, 행짂, 생일 



소리 블록 
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도, 도#(레b), 레, 레#(미b), 미, 파, 파#(솔b), 
솔, 솔#(라b), 라, 라#(시b), 시 

1~7 



센서 블록 
21 



센서 블록 
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앞으로 기울임, 뒤로 기울임, 
왼쪽으로 기울임, 오른쪽으로 기울임, 
거꾸로 뒤집음, 기울이지 않음 
두드림, 자유 낙하 

정상, 부족, 없음 



확장 블록 
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A 
B 
A와 B 

아날로그 입력, 디지털 입력 
디지털 입력 (풀업), 디지털 입력 (풀다운), 
전압 입력, 
서보 출력, PWM 출력, 디지털 출력 

열기 
닫기 



확장 블록 
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글자 
글자 한 줄 

9600, 14400, 19200, 28800, 38400, 
57600, 76800, 115200 

모두, 
,(쉼표)까지, :(쌍점)까지, $까지, #까지, 줄 바꿈까지 



코드 호환 
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HAMSTER HAMSTER-S 

햄스터용으로 작성한 코드는 

햄스터S에서 그대로 동작합니다. 



코드 호환 
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HAMSTER HAMSTER-S 

햄스터S용으로 작성한 코드는 

추가된 기능만 제외하고 

햄스터에서 동작합니다. 



코드 호환 
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HAMSTER HAMSTER-S 

단위가 “초”인 경우에만 

동작 



코드 호환 
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HAMSTER HAMSTER-S 

동작 안 함 

소리가 “삐”인 경우에만 



코드 호환 
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HAMSTER HAMSTER-S 

두드림, 자유 낙하 

제외하고 동작 



코드 호환 
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HAMSTER HAMSTER-S 

동작 안 함 
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로봇 코딩 추가 기능 



로봇 확인 
32 



햄스터S를 햄스터로 속이기 
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햄스터S  햄스터 



햄스터S를 햄스터로 속이기 
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아이콘이 햄스터로 
변경됨 

실재 로봇은 햄스터S이므로 
이름은 그대로 유지됨 



수업 방법 

햄스터와 햄스터S가 
섞여 있는 경우 
 

햄스터S를 햄스터로 변경하여 
스크래치/엔트리 등 실행 
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햄스터S만 있는 경우 
  
 

모두 햄스터S로 하여 
스크래치/엔트리 등 실행 
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실과 키트 소개 



실과 키트 

• 초등 6종 교과서 모두 실습 
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실과 키트 조립 

1) 버튼이 앞면이 되도록 
조립 

 

 

 

 

2) 케이블 연결 

38 
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간단 실습 



버튼 A 누르면 앞으로 이동하기 
40 



41 

코드 리뷰 



적외선 센서 물체 감지하면 앞으로 가기 
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적외선 센서 물체 감지하면 앞으로 가기 
43 

문제를 정확하게 기술해야 합니다. 

(1) 전방 근접 센서가 물체를 감지하면 앞으로 가기 
 

(2) 전방 근접 센서가 물체를 감지하면 앞으로 가고 
아니면 정지하기 



적외선 센서 물체 감지하면 앞으로 가기 
44 



손 찾음 기준 값 
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적외선 센서 물체 감지하면 앞으로 가기 
46 



적외선 센서 물체 감지하면 앞으로 가기 
47 



빛 센서를 손으로 가리면 양쪽 LED 켜기 

빛 센서를 손으로 가리면 양쪽 LED를 빨간색으로 켜고 

아니면 양쪽 LED 끄기 

48 



빛 센서를 손으로 가리면 양쪽 LED 켜기 
49 



빛 센서를 손으로 가리면 양쪽 LED 켜기 

관찰을 생활화!!! 
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빛 센서를 손으로 가리면 양쪽 LED 켜기 
51 



버튼 누르면 불 켜기 
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버튼 누르면 불 켜기 
52 



버튼 누르면 불 켜기 
53 

버튼 A를 누르면 
양쪽 LED를 1초 동안 하늘색으로 켜고 
버튼 B를 누르면 
양쪽 LED를 1초 동안 노란색으로 켜기 



버튼 누르면 불 켜기 
54 

문제를 정확하게 기술해야 합니다. 

버튼 A와 버튼 B를 동시에 누르면? 



버튼 누르면 불 켜기 
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버튼 누르면 불 켜기 
55 



물체 감지하면 반대 방향으로 회전하기 
56 

전방 근접 센서가 모두 물체를 감지하면 
앞으로 이동하고 

한쪽만 물체를 감지하면 반대 방향으로 회전하고 
아니면 정지하기 



물체 감지하면 반대 방향으로 회전하기 
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물체 감지하면 반대 방향으로 회전하기 
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물체 감지하면 반대 방향으로 회전하기 
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물체 감지하면 반대 방향으로 회전하기 
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물체 감지하면 반대 방향으로 회전하기 
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조건 검사 순서 고민하기 
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조건 검사 순서 고민하기 
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부품 조립 
64 

파란색 연결부가 
위를 향하도록 조립 



부품 조립 

포트 B에 소리 센서를 꽂아 주세요. 
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박수 소리 감지하면 회전하고 멈추기 
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입으로 불면 앞으로 가기 

입으로 불면 앞으로 이동하고 

아니면 정지하기 
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소리 센서 값 관찰 
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관찰을 생활화!!! 



입으로 불면 앞으로 가기 
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청소 로봇 

박수를 치면 시작 입으로 불면 시작 

빗자루(서보모터)를 좌우로 회전하면서 앞으로 이동 

앞에 장애물 있으면 제자리에서 1초 회전 

70 



청소 로봇 
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청소 로봇 
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청소 로봇 
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청소 로봇 
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청소 로봇 
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박수 소리 감지하면 회전하고 멈추기 
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소리 센서 값 관찰 
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센서 모니터 클릭 입력 A/B 선택 



소리 센서 값 관찰 
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정지 



소리 센서 값 관찰 
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마우스를 가져 가면 
그 시간의 값이 표시됨 

평소 값은 약 11 
피크 값은 약 93 



박수 소리 감지하면 회전하고 멈추기 
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소리 센서 값 관찰 
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나무 책상 위 종이 위 



박수 소리 감지하면 회전하고 멈추기 
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소리 센서 값 관찰 
83 



소리 센서 값 관찰 
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박수 소리 감지하면 회전하고 멈추기 
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수고하셨습니다. 

akaii@kw.ac.kr 

http://hamster.school 


