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1. Project 소개

•로봇이란 모든 공학 기술의 총체적인 집약체.

•어려운 환경에서의 무한대의 작업영역을 갖는 여러 가지 로봇.

가장 기본이 되고 있는 동적 안정성을 가진
6족 로봇을 작품 주제로 삼음.



2. 연구방향 및 목표

1) C언어를 이용한 프로그래밍

2) 더듬이센서와 적외선 센서를 이용한 장애물 검지 및 회피 가능

3) 세밀한 로봇 형태 구현

4) 서보모터를 이용, 동작 구현



3. 하드웨어 구성

< 로봇의 전체 블록도 >

AT89C51
(CPU)

CLOCK 전원인가

LED kit(8개)

더듬이센서

서보모터
(각 다리제어)

상태LED

적외선
수신회로

적외선
발광회로

장애물



▶사용 모터 : HS-311

HS-311의 동작 원리

•서보모터 동작 범위 : +90도에서 -90도

•전원 : 5V이상의 독립 전원이 필요

입력 펄스와 모터의 동작 각도와의 관계 : 

왼쪽 <  1.5ms   <  오른쪽

< 동작 각도 >

3-1. 모터부



3-2. 제어부
▶사용 CPU : AT89C51

AT89C51의 특징

•8비트 단위의 4개의 입출력 포트
(P0.0 ~ P0.7,  P1.0 ~ P1.7, 
P2.0 ~ P2.7,  P3.0 ~ P3.7 )

•2개의 16비트 타이머/카운터(T0, T1)

•1개의 시리얼 통신 포트
(I/O 확장 모드 사용가능)

•IDLE모드 (CPU의 명령어 수행 STOP)
POWER DOWN 모드 (CPU의 명령어 수행 /
CPU의 내장I/O회로 기능 모두 STOP)

< AT89C51 >



3-2.제어부(메모리)

CPU

내부 데이터
메모리
(S.F.R)

내부 데이터
메모리

내부 프로그램
(코드)메모리

외부 프로그램
(코드)메모리

외부데이터
메모리

0

128

255FF

7F

0 0 0

64k

4k
=4095

64k

•64K 바이트의 프로그램 메모리
- ROM영역으로서 데이터를
읽기만 가능

•256바이트의 내부 데이터 메모리
-128바이트의 사용자 메모리 영역
(데이터 RAM영역)
-128바이트의 특수 기능 레지스터
(SFR : Special Function Register)

•64K 바이트의 외부 데이터
메모리 확장 영역



3-3. 센서부(1)

발광부

수광부

발광부

왼쪽검출영역(1)

오른쪽검출영역(2)

양쪽검출영역(3)

(30cm) (50cm)

<적외선 센서의 장애물 인식 알고리즘>

장애물의 검출을 위해 적외선 센서(발광부센서 2개, 수광부센서 1개)를 로봇 전방에 설치



3-3. 센서부(2)

코드 왼쪽 센싱 오른쪽 센싱

00 0 0

01 0 1

10 1 0

11 1 1

코드 왼쪽안테나 오른쪽안테나

00 0 0

01 0 1

10 1 0

11 1 1

장애물 유무

없음

오른쪽

왼쪽

전방

장애물 유무

없음

오른쪽

왼쪽

전방

<적외선 센서 센싱 코드>

<더듬이 센싱 코드>



4.동작 원리(1) : 전진

5번다운,
2번업

1,5,3 
지면접촉

1,3 후진

4,6 전진

앞으로이동

2번다운,
5번업

4,2,6 
지면접촉

4,6 후진

1,3 전진

앞으로이동

5번다운,
2번업

1,5,3 
지면접촉
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• 전진 동작



4.동작원리(2) : 좌회전

1

2

36

5

4

5번다운,
2번업

1,5,3 
지면접촉

1,3 전진

4,6 전진

왼쪽후진
이동

2번다운,
5번업

4,2,6 
지면접촉

4,6 후진

1,3 후진

왼쪽전진
이동

5번다운,
2번업

1,5,3 
지면접촉

3

2

14

5

6

1

2

36

5

4 1

2

36

5

4 1

2

36

5

4



• 좌회전 동작



4.동작원리(3) : 후진

1

2

36

5

4

2번다운,
5번업

4,2,6
지면접촉

1,3 후진

4,6 전진

뒤로이동

5번다운,
2번업

1.5.3 
지면접촉

4,6 후진

1,3 전진

뒤로이동

2번다운,
5번업

4,2,6 
지면접촉
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4.동작원리(4) : 우회전

1

2

36

5

4

5번다운,
2번업

1,5,3 
지면접촉

1,3 후진

4,6 후진

오른쪽전진
이동

2번다운,
5번업

4,2,6 
지면접촉

4,6 전진

1,3 전진

오른쪽후진
이동

5번다운,
2번업

1,5,3 
지면접촉

3
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1주차 : 프로그램작성 및 회로도 구성

5.주차별 진행과정

104



2주차 : 부품구입
콘덴서 :

10μF/16V

220 μF /25v

22 μF

33p

104

103

외형다리및모터연결부 :

MRB1-05

MRB1-06

MRB1-08

MRB1-0A

MRB1-12

MRB2-25

7mm볼트

고무패킹너트

접시머리볼트

적외선센서 :

발광 EL-1KL3, 

수광 ST-1KLA

저항 : 10Ω, 330Ω, 1KΩ,

5KΩ, 10KΩ, 47KΩ, 

100KΩ

어레이저항 : 

10KM4, 330M8                          

밧데리케이스 :

AA*4

회로서포트 :

30mm, 10mm

커넥터 :

몰렉스2p암/수,3p 수컷

몰렉스 핀

<종 류 : 품 명>

Board : PCB보드

CPU: AT89C51

MOS-TTL : 74HC14

어레이 TR : ULN2003

레귤레이터 : MC7805CT

서보모터 : HS-311

OPAMP : LM358

X-tal : 12MHz

푸쉬버튼 스위치 : DIP-4

스위치 : Toggle sw 3p

리미트 스위치: 

LED : 녹색, 적색



3주차 : Body와 다리 제작



4주차 : 기본 회로 납땜



5주차 : 센서부제작및하드웨어결합



6주차 : 완성 후 점검 및 수정



6. 제작후기



◎참고문헌 및 사이트
• 8051+C언어를 이용한 초보자가 만드는 로보트

신대섭/정상봉, 도서출판 세화, 2004 

• 태영의 데이타시트 자료방

(http://reminis.chungnam.ac.kr/~duck4985/parts.html)

• AT89C51(8031)의 기초와 응용
양오 외, 신화전산 기획, 2002
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