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햄스터 로봇 코딩
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구성품



구성품
• 햄스터 캠 마운트 35˚, 햄스터 캠 마운트 플랫, 햄스터 마운트 H, 햄스터 마운트 V의 4가지

제품이 동봉되어 있습니다.

마운트 키트 구성품 마운트 키트 활용 예시

* 햄스터 로봇과 햄스터 AI 카메라는 별도 구매 제품입니다.



마운트장착방법



마운트장착방법1

1. 햄스터와 햄스터 캠 마운트 35˚를 준비합니다. 2. 햄스터 캠 마운트 35˚를 햄스터 위에 올려줍니다.

3. 햄스터 AI 카메라를 올려 놓습니다. 4. 완성



마운트장착방법2

1. 햄스터와 햄스터 캠 마운트 플랫을 준비합니다. 2. 햄스터 캠 마운트 플랫을 햄스터 위에 올려줍니다.

3. 햄스터 AI 카메라를 올려 놓습니다. 4. 완성



마운트장착방법3

1. 햄스터와 햄스터 마운트 V를 준비합니다. 2. 햄스터 마운트 V를 햄스터 위에 올려줍니다.

3. 햄스터를 올려 놓습니다. 4. 완성



마운트장착방법4

1. 햄스터와 햄스터 마운트 H를 준비합니다. 2. 햄스터 마운트 H를 햄스터 위에 올려줍니다.

3. 햄스터를 올려 놓습니다. 4. 완성



예제

※ 엔트리를 사용하였지만 스크래치로도 동일하게 코딩할 수 있습니다.



여러로봇동시에연결하기
• 로봇 코딩 소프트웨어를 활용하면 여러 로봇을 동시에 한 PC에 연결하여 사용할 수 있습니다.

• https://hamster.school/ko/download/를 방문하여 본인 PC의 사양에 맞는 버전의 프로

그램을 다운로드 합니다.

https://hamster.school/ko/download/


여러로봇동시에연결하기
• 프로그램을 실행하고 로봇을 페어링한 뒤 원하는 프로그램을 선택합니다.

• 여러 로봇 선택 후 프로그램 실행을 클릭합니다.

• 여러 로봇 활용 시에는 엔트리보다 스크래치3 사용을 권장드립니다.

* 엔트리오프라인은엔트리프로그램이설치되어있어야실행할수있습니다.



여러로봇동시에연결하기
• 여러 로봇 모드로 프로그램을 실행하면 로봇 이름 뒤 번호를 입력할 수 있는 칸이 나타납니다.

• 해당 로봇과 코딩하고자 하는 로봇의 번호를 확인하여 일치하는 번호를 입력하면 해당하는

로봇을 조작할 수 있습니다.



밝기센서로손따라가기
햄스터 마운트 V



밝기센서로손따라가기

• 햄스터 로봇의 앞면에는 근접 센서의 광 트랜지스터와 같은 위치에 빛의 밝기를 감지하는 밝

기 센서가 있습니다. 밝기 센서는 0부터 65535 Lux까지의 값을 가지며, 주변이 밝을 수록

값이 커집니다.



밝기센서로손따라가기

• 아래 블록을 사용하여 마운트 위에 거치한 햄스터 앞에 손이 있으면 아래쪽 햄스터가 LED를

켜고 움직이도록 명령해보세요.



밝기센서로손따라가기

• 코드 작성 전 센서와 손의 거리에 따라 값이 어떻게 변하는지 알아보기 위해 아래와 같이 코드

를 작성합니다.

• 실시간으로 센서의 값을 확인해야 하므로 계속 반복하기 블록 안에 말하기 블록을 작성하고

손의 위치를 옮겨가며 밝기 값이 어떻게 변하는지 확인해 봅니다.

위쪽에 꽂힌 햄스터 번호와 코드의
햄스터 번호가 일치하는지 확인합니다.



밝기센서로손따라가기

• 앞서 확인한 밝기 값, 판단, 흐름 블록을 가지고 센서를 손으로 가렸을 때와 가리지 않았을 때

햄스터가 다르게 동작하도록 코드를 작성합니다.

• 실시간으로 센서의 값을 확인하고 햄스터의 동작을 지시해야 하므로 모든 블록은 계속 반복

하기 블록 안에 작성합니다.

• 코드를 실행하면 손의 위치가 햄스터와 특정한 거리 이하로 가까워졌을 때 햄스터가 움직이

기 시작합니다.

해당 값을 변경해 햄스터를 움직이게 하는 손과
햄스터 사이의 간격을 조절할 수 있습니다.



밝기센서로손따라가기

• 이번엔 손과 햄스터가 더 가까워졌을 때 아래 햄스터가 뒤쪽으로 움직이도록 코드를 추가합

니다.

• 판단 블록에 입력하는 변수의 값의 차이를 적절히 조절하여 손의 높낮이가 구분될 수 있는 값

을 찾습니다.



밝기센서로손따라가기

• 이동 방향이 바뀌면 LED색도 함께 바뀌도록 코드를 추가합니다.

• 정지해 있을 때는 LED가 꺼지게 해 봅니다.



근접센서로손감지하기
햄스터 마운트 H



근접센서로손감지하기

• 햄스터 로봇의 전방에 있는 근접 센서는 적외선을 방출하는 IR-LED와 적외선을 감지하는 광

트랜지스터로 이루어져 있습니다. 광 트랜지스터는 IR-LED가 방출하는 적외선이 전방의 물

체에 반사되어 들어오는 광량을 측정합니다. 장애물이 가까이 있으면 값이 증가하고, 장애물

이 멀면 값이 감소합니다.

• 전방의 1cm 이상, 30cm 이하의 거리에 있는 물체나 장애물을 감지할 수 있으며, 0부터

255까지의 값을 가집니다. 



근접센서로손감지하기

• 한 대의 햄스터로는 앞 쪽의 사물만 감지할 수 있으므로 뒤 쪽도 동시에 감지할 수 있게 하기

위해 햄스터 마운트 H를 사용합니다.

• 위 쪽 햄스터는 뒤를 감지하기 위해 아래 쪽 햄스터와 반대 방향을 바라보도록 내려놓습니다.



근접센서로손감지하기

• 손과의 거리에 따라 변하는 근접 센서 값을 관찰하고 이를 코딩에 어떻게 활용할 수 있을지 생

각해 봅니다. 

• 아래 블록을 사용하여 햄스터 앞에 손이 있으면 햄스터가 손과 반대 방향으로 움직이고 햄스

터를 앞뒤로 감싸면 소리를 내면서 제자리에서 돌도록 코드를 작성해 보세요.



근접센서로손감지하기

• 코드 작성 전 센서와 손의 거리에 따라 값이 어떻게 변하는지 알아보기 위해 아래와 같이 코드

를 작성합니다.

• 실시간으로 센서의 값을 확인해야 하므로 계속 반복하기 블록 안에 말하기 블록을 작성하고

손의 위치를 옮겨가며 근접 센서 값이 어떻게 변하는지 확인해 봅니다.

근접 센서 값을 알고자 하는 햄스터 번호와
코드의 햄스터 번호가 일치하는지 확인합니다.



근접센서로손감지하기

• 앞서 확인한 근접 센서 값, 판단, 흐름 블록을 가지고 근접 센서와 손이 가까워지면 햄스터가

손에서 멀어지도록 코드를 작성합니다.

• 코드를 실행하면 손의 위치가 햄스터와 특정한 거리 이하로 가까워질 때 햄스터가 손과 반대

편으로 이동합니다.

• 을 사용해 왼쪽, 오른쪽 어느 쪽이든 손이 감지된 것을 확인하면 앞이나 뒤로

움직이게 합니다.

해당 값을 변경해 햄스터를 움직이게 하는 손과
햄스터 사이의 거리를 조절할 수 있습니다.



근접센서로손감지하기

• 이번엔 양 손과 햄스터가 가까워졌을 때 햄스터가 삐 소리를 내며 빙글 빙글 도는 코드를 추가

합니다.

• 이번엔 양 손이 모두 가까워 진 것을 확인해야 되므로 블록을 사용합니다.



근접센서로손감지하기

• 근처에 피해야 할 손이 없을 때 햄스터가 정지하는 코드를 더합니다.

• 앞 뒤 어디에도 손이 없으면 정지하도록 마찬가지로 블록을 사용합니다.



밝기, 근접센서로말판이동하기
햄스터 마운트 V & 햄스터 마운트 H



• 이번에는 마운트 2개를 사용해 햄스터 3대를 동시에 활용합니다.

• 이 방법을 사용하면 조도 센서 3개, 근접 센서 6개를 한 번에 활용할 수 있어 햄스터가 더욱

다양한 방식으로 움직이도록 코드를 작성할 수 있습니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기



• 이번 활동은 2명이 함께 하는 모둠 활동이므로 햄스터 마운트 V, 햄스터 마운트 H 각 2개씩

총 4개의 마운트와 햄스터 6대를 준비합니다.

• A3, A4 중 각자 원하는 크기를 고르고 아래 버튼을 클릭해 햄스터 경주 예시 도안 다운로드

후 출력합니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기

https://res.cloudinary.com/dfdbocvwq/image/upload/v1678353609/%ED%96%84%EC%8A%A4%ED%84%B0_%EA%B2%BD%EC%A3%BC_A4_%EC%98%88%EC%8B%9C_aqsrdp.pdf
https://res.cloudinary.com/dfdbocvwq/image/upload/v1678412707/%ED%96%84%EC%8A%A4%ED%84%B0_%EA%B2%BD%EC%A3%BC_A3_%EC%98%88%EC%8B%9C_ecphkh.pdf


밝기, 근접센서로말판이동하기

• 센서 값 블록과 말판, 이동하기 블록을 사용하여 각 센서 앞을 손가락으로 가리면 지정한 대

로 햄스터가 이동하도록 코드를 작성해 보세요.

• 코드 작성 후 경기장을 이용하여 누가 먼저 트로피까지 도달할 지 경주를 펼쳐봅니다.



• 가운데 햄스터는 가장 아래에 놓인 햄스터와 반대 방향을 바라보도록 내려놓습니다.

• 햄스터 마운트 V는 아래 그림을 참조하여 무게 중심이 앞쪽으로 올 수 있도록 쌓습니다.

• 가장 위의 햄스터는 햄스터 바닥 부분이 정면을 바라보도록 내려놓습니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기

진행방향



• 조립이 완료되면 마운트로 연결한 햄스터를 각자의 시작 자리에 내려 놓습니다.

• 햄스터 로봇의 정중앙이 교차로 중앙에 오도록 배치합니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기



• 실시간으로 센서의 값을 확인하고 햄스터의 동작을 지시해야 하므로 모든 블록은 계속 반복

하기 블록 안에 작성합니다.

• 센서의 값이 기준보다 크거나 작으면 동작하게 하기 위해서 만일 ~(이)라면 조건문을 사용합

니다.

기준이 되는 값은 기기마다 조금씩 달라질 수 있으니
앞서 배운대로 아래 코드를 활용해 센서를 가렸을 때 센서
값이 어떻게 변하는지를 확인한 후 적절한 값을 입력합니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기



• 우선 가장 아래와 가운데 햄스터의 밝기 센서를 활용해 햄스터가 말판에서 앞뒤로 이동하는

코드를 작성해 봅니다.

• 앞을 바라보는 가장 아래쪽 햄스터의 밝기 센서를 가려 밝기 값이 15이하가 되면 햄스터가

말판 앞으로 한 칸 이동하고, 가운데 햄스터의 밝기 센서를 가리면 뒤로 2초 이동해 말판 뒤로

한 칸을 이동합니다.

※ 햄스터의 번호가 적절한지 확인합니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기



• 가장 위에 위치한 햄스터는 밝기 센서와 근접 센서를 모두 활용하여 햄스터를 움직입니다.

• 오른쪽, 왼쪽은 햄스터 기준 오른쪽과 왼쪽 입니다.

• 왼쪽 근접 센서를 손으로 가리면 왼쪽으로 한 번, 오른쪽 근접 센서를 손으로 가리면 오른쪽

으로 한 번 돌게 합니다.

• 길을 잘못들었을 때를 대비해 밝기 센서의 값이 15 이하로 떨어지면 반바퀴 뒤로 돕니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기

오른쪽 왼쪽

근접 센서 또한 기준이 되는
값이 기기마다 조금씩 다를 수
있으므로 손을 가져갈 때마다
센서 값이 어떻게 변하는지를
직접 확인한 후 적절한 값을
입력합니다.



• 완성된 코드는 아래와 같습니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기



• 이번에는 직접 시작, 트로피, 장애물의 위치를 정해 새로운 경주장을 만들고 친구와 대결해

봅니다.

밝기, 근접센서로말판이동하기

https://res.cloudinary.com/dfdbocvwq/image/upload/v1678353625/%ED%96%84%EC%8A%A4%ED%84%B0_%EA%B2%BD%EC%A3%BC_A4_%EB%A7%8C%EB%93%A4%EA%B8%B0_pensxt.pdf
https://res.cloudinary.com/dfdbocvwq/image/upload/v1678353626/%ED%96%84%EC%8A%A4%ED%84%B0_%EA%B2%BD%EC%A3%BC_A3_%EB%A7%8C%EB%93%A4%EA%B8%B0_zlw9pj.pdf
https://res.cloudinary.com/dfdbocvwq/image/upload/v1678353592/%ED%96%84%EC%8A%A4%ED%84%B0_%EA%B2%BD%EC%A3%BC_A4_%EB%A7%8C%EB%93%A4%EA%B8%B0_%EC%82%B0_r5fkoa.pdf


햄스터 3D Print 활동예제
햄스터 마운트 H / 햄스터 마운트 V



햄스터 3D Print 활동예제

• https://robomation.net/ 에 접속해 교육자료>햄스터 3D Print 활동 예제를 클릭합니다.

• 교육자료 페이지를 아래로 조금 내리면 확인할 수 있습니다.

• 3D print를 활용한 예제 실행은 햄스터가 아닌 햄스터S를 사용해 주시기를 권장드립니다.

클릭

클릭

클릭

https://robomation.net/


햄스터 3D Print 활동예제

• 명랑한 두손 로봇 페이지에 들어가 3D 도안을 다운로드합니다.

• 햄스터에게 팔이 생겼어요 글을 읽어보시면 3D팔 장착 방법과 조작법을 확인할 수 있습니다.

• 이 활동은 드라이버가 필요한 활동입니다.

클릭

클릭

클릭
클릭



햄스터 3D Print 활동예제

• 활용을 원하는 방식에 따라 원하는 마운트를 사용해 두 로봇을 연결합니다.

• 아래와 사진과 같이 활용할 수 있습니다.

햄스터 마운트 H 햄스터 마운트 V



햄스터 3D Print 활동예제

• 아래 키를 활용하면 3D 팔이 달린 햄스터의 팔 위치를 조금씩 바꿀 수 있습니다.

오른팔 조작 키

왼팔 조작 키

+10

-10
+10 -10

※ 3D 팔을 단 햄스터 번호와
코드의 햄스터 번호가
일치하는지 확인합니다.



햄스터 3D Print 활동예제

• 3D 팔을 반복해서 움직이는 코드도 만들 수 있습니다.

• 1키를 누르면 햄스터가 계속해서 손을 흔듭니다.

• 원하는 움직임을 자유롭게 코드로 작성해 보세요.

움직임 사이에 기다리기를 넣어
동작을 온전히 수행할 수 있도록
합니다.



햄스터 3D Print 활동예제

• 아래에 위치한 햄스터를 조작하는 코드를 작성합니다.

• 해당 코드는 예시로 이 부분은 다양한 방식으로 원하는 대로 작성해 봅니다.

※ 아래에 위치한 햄스터 번호와 코드의
햄스터 번호가 일치하는지 확인합니다.



햄스터 AI 카메라인공지능예제
햄스터 캠 마운트 35˚/ 햄스터 캠 마운트 플랫



햄스터 AI 카메라인공지능예제

• https://robomation.net/ 에 접속해 인공지능>햄스터 AI 카메라 인공지능 예제를 클릭하

면 다양한 AI 예제를 확인하실 수 있습니다.

• 제품에 동봉된 거치대나 재접착 테이프 대신 마운트를 사용하여 더욱 편리하게 인공지능 프

로젝트를 체험해 보세요.

클릭

https://robomation.net/


햄스터 AI 카메라인공지능예제

• 햄스터 캠 마운트는 아래와 같이 활용할 수 있습니다.

• 그 외에도 영상인식과 햄스터를 활용한 다양한 프로젝트에서 햄스터 캠 마운트를 사용할 수

있습니다.

햄스터 캠 마운트 35˚ 햄스터 캠 마운트 플랫



영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기
햄스터 캠 마운트 35˚& 햄스터 마운트 H & 그리퍼



• 햄스터 캠 마운트 35˚와 햄스터 마운트 H를 동시에 활용하여 햄스터 2대와 카메라를 동시

에 활용하는 프로젝트를 구현합니다.

• 그리퍼 외 슈터 등 다양한 햄스터용 액세서리를 연결한 상태로도 마운트를 얹어 조작할 수 있

습니다.

햄스터 캠 마운트 35˚+햄스터 마운트 H+그리퍼

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기



• 그리퍼는 햄스터의 +-/AB포트에 연결하여 사용하는 집게형 액세서리입니다.

• 집게 열고 닫기를 코딩하여 컵을 옮기고 친구와 서로 컵을 건네받아 옮기는 이어달리기 등의

활동을 할 수 있습니다.

• https://robomation.net/?p=4496 을 방문하시면 그리퍼 활용법과 활동지 PDF를 다운

받을 수 있습니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기

https://robomation.net/?p=4496


• 이번 활동은 햄스터, 햄스터 마운트와 함께 햄스터 AI 카메라, 그리퍼, 그리퍼용 컵 2개를 사

용하는 활동입니다.

• A3, A4 중 각자 원하는 크기를 고르고 아래 버튼을 클릭해 도안 다운로드 후 출력합니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기

https://res.cloudinary.com/dfdbocvwq/image/upload/v1678353644/%ED%96%84%EC%8A%A4%ED%84%B0_%EC%86%8C%EB%B0%A9%EA%B4%80_A4_o5hh6g.pdf
https://res.cloudinary.com/dfdbocvwq/image/upload/v1678353645/%ED%96%84%EC%8A%A4%ED%84%B0_%EC%86%8C%EB%B0%A9%EA%B4%80_A3_zskgjv.pdf
https://res.cloudinary.com/dfdbocvwq/image/upload/v1678353864/%ED%96%84%EC%8A%A4%ED%84%B0_%EC%86%8C%EB%B0%A9%EA%B4%80_%EC%86%8C%EB%85%84_%EB%B6%88__A4_k102pb.pdf


• 활동 도안의 활동지 그림을 잘라 준비합니다.

• 두 그림을 아래 사진과 같이 각각 컵에 붙입니다. 사진을 붙이는 방향에 유의합니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기



• 아래와 같이 컵 입구가 마주보도록 쌓은 후 표시된 자리에 놓고 햄스터도 출발 위치에 내려 놓

습니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기

컵 놓는 자리



• 햄스터 AI 카메라와 영상인식 블록을 활용하여 햄스터에 명령을 내리는 코드를 작성합니다.

• 코드를 시작하면 로봇이 뒤로 돌고 사람이 인식 될때까지 기다린 후 바닥 센서로 선을 따라갑

니다.

• 밝기 센서로 위에 놓인 컵이 사라진 것을 감지하면 이동을 멈추고 그리퍼의 집게를 엽니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기



• 블록 종류 중 을 클릭하면 영상인식 관련 블록을 불러올 수 있습니다.

• 를 클릭하고 선택 선택 후 를 클릭합니다.

• 관련 블록이 추가된 후 아래와 같이 코드를 작성해 실행하면 카메라가 연결된 것을 확인할 수

있습니다.

※ 카메라 이름을 확인합니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기



• 카메라 화면이 나타난 것이 확인되면 뒤에 있는 사물을 감지할 수 있도록 가장 아래 놓인 햄스

터가 반바퀴 돌게 합니다.

• ~이 될 때까지 반복하기 블록으로 사람이 감지될 때를 기다립니다. 그 후 바닥 센서를 활용해

앞에 컵이 나타날 때까지 선을 따라가도록 코드를 작성합니다.

• 이동이 시작되면 더 이상 사람을 감지할 필요가 없으므로 사물 인식을 중지해 프로그램의 속

도가 느려지지 않도록 합니다.

※ 연결된 햄스터의 번호와 각 동작을 수행하는
코드의 햄스터 번호가 일치하는지 확인합니다.

물체가 가까이 있으면 밝기 센서의 값이 줄어드는
원리로 앞에 컵이 있는지를 감지합니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기

사물을 잘 잡을 수 있도록 집게를 열고 출발합니다.



• 앞서 작성한 코드에 의해 가운데 햄스터의 밝기 센서 값이 지정한 값 이하가 되었을 때 이동을

멈춥니다.

• 밝기 센서로 물체를 감지해 멈춘 위치는 그리퍼가 컵을 잡기 힘들 수 있으므로 컵을 더 잘 잡

을 수 있도록 앞으로 0.5초 더 이동한 후 집게를 닫아 컵을 잡습니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기

움직임 사이에 기다리기를 넣어 동작을
온전히 수행할 수 있도록 합니다.



• 위쪽의 컵이 사라질 때까지 다시 바닥의 선을 따라 이동하게 합니다.

• 도안에서 표시한 위치에 햄스터가 도달하면 위쪽의 컵을 들어 제거합니다.

• 위쪽에 올린 햄스터의 밝기 센서로 컵이 사라진 것이 확인되면 로봇이 멈추고 집게를 열어 컵

을 내려 놓은 후 뒤로 이동합니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기

※ 연결된 햄스터의 번호와 각 동작을 수행하는
코드의 햄스터 번호가 일치하는지 확인합니다.



• 옮기기가 끝난 후 집게를 이용해 박수를 치는 듯한 동작을 구현해 봅니다.

• 이 동작은 생략하거나 원하는 대로 작성해도 됩니다.

• 집게 열기나 집게 닫기 블록을 사용하여 집게를 열거나 닫으면 그 상태를 계속 유지하느라 햄

스터가 계속 힘을 주고 있으므로 배터리를 절약하기 위해 집게 끄기 블록을 이용하여 집게의

전원을 끕니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기

움직임 사이에 기다리기를 넣어 동작을
온전히 수행할 수 있도록 합니다.



• 완성된 코드는 아래와 같습니다.

영상인식, 밝기센서와그리퍼로컵옮기기



감사합니다.
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