
대학생활 실천사례 공모전

단국대학교

권세진 , 남가빈
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동아리의 시작 달려온 과정

개인로봇

로봇전시회
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납땜교육

C언어(프로그래밍) 교육

디지털교육
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동아리의 시작 -
1학년

서론

2021년 3월

- 전자전기공학부 동아리 MAZE 가입
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동아리의 시작 -
1학년

서론

전자전기공학부 동아리

1학년

납땜 교육 ->

-> 프로그래밍 언어(C언어)교육(1-4주차)

-> 디지털 논리 지식 교육(1-4주차)

디지털 아날로그

논리게이트 및 부울대수

조합회로, 플렉서

CPU

함수

반복문, 조건문

배열/문자열

포인터/구조체
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동아리의 시작 -
1학년

서론

전자전기공학부 동아리

1학년

납땜 교육 -> 프로그래밍 언어 교육(1-4주차)

-> 디지털 논리 지식 교육(1-4주차)

간단한 up-down counter 구현

 2학년 전공 수업 예습 실습

- 사용자가 정한 비밀번호 3자리를 맞추면 LED가 들어오는

counter
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동아리의 시작 -
1학년

서론

전자전기공학부 동아리

-> DSP 교육(1-4주차)

=> 추후 개인 로봇의 밑걸음이 됨.

GPIO, TMS320F2809의 특징

PWM

INTERRUPT

ADC
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DSP 교육을 바탕으로 개인로봇

->

트레이서, 마우스로 분기해서 진행

서론

동아리의 시작 -
2학년

권세진의 개인로봇 ‘마우스’ 남가빈의 개인로봇 ‘라인 트레이서’
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마우스

->Goal 지점을 찾아 최단패스로 미로를

탈출하는 지능형 로봇

권세진의 개인로봇 ‘마우스’

달려온 과정
본론
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라인 트레이서

-> 흰 선을 따라 턴을 체크하며 빠르게 가속

하며 주행하는 지능형 로봇

남가빈의 개인로봇 ‘라인 트레이서’

달려온 과정
본론
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달려온 과정

로봇 전시회 및 국민대 자율 주행 경진 대회

본론
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달려온 과정

로봇 전시회

본론

얻은경험들

1. 자율주행 -영상처리기술

2. 차량하드웨어개조

3. 모터제어

4. 통신
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달려온 과정

국민대학교 자율 주행 경진 대회

본론

얻은경험들

1. 자율주행 -영상처리기술

2. 주차미션 –센서

3. DC 모터, 서보 모터제어

4. 통신
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달려온 과정

Echo + Project

본론

주요기술
-> 하드웨어를움직일때마다 IMU의 roll, pitch, yaw 값을 바탕으로
마우스의민감도제어

의견충돌이많았지만유연한의견조율로
만족스러운결과를얻을수있었음.
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달려온 과정

프로보노 ICT멘토링 공모전

본론

1. 자율주행

2. 딥러닝

3. 음성인식

시각장애인의 물품 구매를 위한 자율주행 안내 로봇
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달려온 과정

프로보노 ICT멘토링 공모전 - 딥러닝

본론

시각장애인은 구별할 수 없는 각각의 상품명들을 구별하는 데

이터셋 모델을 구축하였음. 구축한 모델로 적절한 가중치를 찾

아 인공신경망(yolov3)을 통한 학습을 진행하여 정확하게 상

품을구별하여딥러닝 기술을구현함.

딥러닝 기술을 사용해 상품을 높은
정확도로 인식한 모습
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달려온 과정

프로보노 ICT멘토링 공모전 - 딥러닝

본론

ML 연구실 컨택

딥러닝 기술을 사용해 상품을 높은
정확도로 인식한 모습
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달려온 과정

프로보노 ICT멘토링 공모전

본론
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성과 및 계획
결론

성과 :

- 학과 지식 체득 및 실습

- 팀프로젝트 단위로의 실무 경험 습득

- 임베디드 프로그래밍 역량 증진

- 관심 분야로 쉽게 접근 가능 -> 도전 정신과 추진력이 향상
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성과 및 계획
결론

수상 실적
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성과 및 계획
결론

깨달은 점과 앞으로의 계획



감사합니다


