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언플러그드 블록형 퍼즐 조립 로봇교육 시스템 설계
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Designing of Block-Type Puzzle Assembly Robot

Education System without Computer
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요 약

로봇교육은 학생들의 창의성, 문제해결력 등 21세기 학습자들에게 필요한 핵심적인 역량 개발에 효과적이라는

연구보고가많다. 그러나컴퓨터가있는환경에서만교육이가능한점과컴퓨터를조작할수있는초등학교고학년

이상에서만 적용이 가능한 문제점이 내재되어 있었다. 또한 로봇을 제어하기 위한 소프트웨어가 각기 달라 새로운

기계어를학습해야하는부담감이있었다. 따라서이연구에서는컴퓨터없이로봇프로그래밍을하기위해명령어

가 내장된 프로그래밍 블록을 설계하였다. 블록의 모양은 직관성을 높이고 학습의 전이를 고려하여 순서도 교육에

서사용하는형태를사용하였으며, 로봇 프로그래밍교육에필요한블록의종류와블록의세부설명을기술하였다.

명령 블록끼리의 결합은 RS-485방식을 사용하여 연결된 블록끼리 상호 통신할 수 있도록 설계하였다. 또한 설계

한명령블록을활용한로봇프로그래밍과정에대한프로토타입을제시하여언플러그드로봇교육시스템의교육적

가능성을 제시하고자 하였다.

▸Keywords :언플러그드, 로봇교육, 프로그래밍교육, 블록형 퍼즐 조립 로봇

Abstract

Many researchers in the 21st century has found that robot education is effective to develop the

learners’ creativity and problem-solving ability. However, the robot education can only be applied

to the students whose computer skills are high. Also it can be taught in the well-prepared

computer classroom. Students have to learn machine language to control their robots, and robots

are controlled by different types of software. Therefore this study has constructed command-based

programming blocks to do a robot programming without computers. It also presents a prototype of
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the programming process and a technological method to combine the command and the

programming blocks. We used the blocks which are similar with something in flow chart: to

support intuition , and to help students transfer what they learned. And types of blocks and

details are described for the Robot Programing Education. Combination of command blocks is made

by RS-485 connection method and, it is designed to intercommunicate with connected blocks. It

also presents a prototypes: of the programming process using designed command blocks, and of the

possibility of Unplugged Robot Education System.

▸Keywords : Unplugged, Robot Education, Programming Education, Block-type Puzzle

Assembly Robot

I. 서 론

로봇교육은 학생들의 창의성, 문제해결력 등 21세기 학습

자들에게핵심적인역량개발에효과적이라는연구보고가많

다[1][2][3]. 그러나 이러한 효과가 있음에도 학교 현장에서

로봇교육이 정착되지 못하고 있는 실정이다. 이는 세가지 이

유로 살펴볼 수 있다. 첫째, 현행 학교 교육과정의 편제이다.

로봇교육을학교교육과정에서독립교과로담기에는여러논

의가 선행되어야 한다. 또한 로봇을 교과의 학습 동기나 성취

도향상을위한교구로만사용할경우핵심역량신장이라는로

봇교육의본질적취지를살리기힘들어진다. 둘째, 로봇교육을

위해서 컴퓨터 등의 제반 환경이 필요하기 때문이다. 특히 유

아나초등학교 저학년학생등 컴퓨터를능숙하게 다룰 수없

는사용자는로봇제어프로그램을작성할수어렵다. 또한컴

퓨터가 없는 환경에서는 로봇 제어프로그램을 로봇에 전송할

수 없는 문제점이있다. 실제로 대부분의 학교현장에서는 컴

퓨터실이 1실정도이기에많은학생들이동시에수업을진행

할수없는 실정이다. 셋째, 또다른기계어의학습이다.최근

교구용 로봇을 제어하기 위한 소프트웨어는 스크립트 방식이

아닌비주얼방식의드래그앤드롭방식으로프로그래밍을한

다. 따라서비교적손쉽게학습자가원하는프로그램을작성할

수 있게 되었다. 그러나 교구용 로봇에 따라 제어 소프트웨어

와프로그래밍방법, 로봇과컴퓨터와의통신인터페이스가각

기달라서학습자측면에는학습전이가이루어지기힘들다는

문제점이있다. 교사에게는각기다른로봇을능숙하게다뤄야

한다는 문제점도 있었다. 결국 새로운 기계어에 대한 학습이

이루어져야 고차원적인 프로그래밍이 가능하다는 얘기이다.

한편기존로봇교육에관한연구는제품화된로봇교구의학습

효과성, 정규 교육과의연계 방안에 초점이 맞추어져있는 실

정이며, 이 연구와 유사한 연구로는 팀벨에 의해 수행된 언플

러그드프로젝트[4]가유일하다. 그러나언플러그드프로젝트

역시로봇교육및프로그래밍교육과는관련성이부족하며, 핵

심역량 신장 보다는 컴퓨터과학에 대한 지식, 개념 습득을 돕

기 위한 방법에 초점이 맞추어져 있다.

따라서이러한문제점의근본적인해결을위해서는컴퓨터

없이도프로그래밍을경험할수있는로봇의개발이이루어지

는 것이라 사료 된다. 이 연구에서는 복잡한 로봇 프로그램

언어를 각각의 명령어 또는 변수 단위로 실제 퍼즐블록 또는

프로그래밍블록의조립블록형태로제작함으로써, 사용자의

언플러그드 프로그래밍(Unplugged programming)이 가능

한 로봇 시스템 및 그 프로그래밍 방법의 프로토타입을 제안

하고자 한다.

II. 관련 연구

1. 교육용 로봇의 교육적 활용 영역

교육에서 로봇의 역할에 따라 표 1과 같이 크게 교구로봇

과 교사로봇으로 구분할 수 있다.

대분류 소분류 내용
로봇의
역할

교구로봇
로봇소양교육
(Learning
about
Robots)

로봇기술
교육용

로봇기술을교육하는것이
목적인로봇

수동적
객체통합

교육용
다른교과(수학, 과학, 미술등)의
교육활동에활용되는로봇

교사로봇
로봇활용교육
(Learning
with Robots)

교사
보조

교사를보조하여일대다의학습자와
상호작용하는로봇 능동적

객체동료교수
로봇

친구로서정보를알려주거나
가르쳐주는개인용로봇

표 1. 교육용로봇의분류
Table 1. Classfication of Educational Robots
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교구로봇이란, 로봇을 만드는 과정이 중점으로 로봇이 교

육의 소재가 되는 경우이며, 교사로봇은 로봇이 교육 콘텐츠

를제공하는능동적교육자의역할을하는경우를말한다. 교

구로봇은어떤주제의교육에도활용될수있지만, 로봇기술

자체를교육하는경우에는로봇이교육의수단이자목표가되

므로이를로봇기술교육용으로, 그외의경우를통합교육용로

구분한다. 통합교육이란, 수학, 과학, 미술, 역사, 환경 등다

른도메인의교육에로봇이활용되는경우를말하는데, 이 경

우 학습의 주제는 다른 도메인이라 할지라도 로봇의 특성상

두 가지 이상의 주제를 동시에 다루는 활동이 매우 자연스럽

다는특징을반영하고있다[5]. 이연구에서의로봇이라는용

어는 로봇을 기술교육용으로 또는 통합교육용으로 사용하는

교구로봇을 통칭하는 것을 의미한다.

2. 로봇교육과 21세기 핵심역량과의 관계

최근 여러 국가의 교육에서의 관심은 학습자의 21세기 핵

심역량의 신장이다. 21세기 핵심역량에 대해 합의는 없지만

하위 도메인으로창의성, 문제해결력, 협동능력, 의사소통 능

력등은공통적으로포함되고있다[6]. 한편로봇교육에관련

된 연구 결과를 살펴보면 로봇교육은 21세기 핵심역량 신장

에효율적인교구로인정받고있다. 김철(2012)은 2006년도

부터 2012년까지 발표된 로봇교육의 효과성 연구 논문을 분

석한결과제일많은비중을차지한영역이창의성, 문제해결

능력, STEAM의 교과 학업성취도 및 학습 태도에 효과적이

었음을 보고했다[7]. 이중 의사소통능력과 협동능력은 실험

연구로 밝혀내기에는 아직까지 검사도구의 미비로 효과성 여

부를검증한연구는없는실정이다. 한편최근에는로봇이교

과통합 또는 STEAM교육에 활용되는 사례까지 확장되고 있

다[8][9]. 이렇게 로봇교육은 각 교과의 성취도 및 교과 태

도, STEAM교육의도구, 21세기핵심역량신장도구로광범

위하게 활용되고 있어 그 중요성이 확대되고 있는 추세이다.

3. 로봇의 제작과정과 능력 발현

로봇을 제작하는 과정은 대부분 상상-설계-제작-프로그래

밍-수정-결과 공유 및 발표 등의 과정으로 이루어진다[10].

실제로대부분의학생들은어떤주제로로봇을만들지상상하

고 어떻게 제작해야 할지 설계 과정을 거친다. 주로 이러한

상상과 설계 과정에서는 로봇의 움직임까지 머릿속으로 그리

는 경우가 많은 편이다. 다음 과정은 주로 실질적인 로봇을

동료와 공동으로 제작하는 단계로 접어들게 된다. 제작 단계

에서는 다음 단계인 수정 제작이 즉각적으로 이루어질 수도

있으며, 이전 단계인설계결과의수정이이루어지기도 한다.

다음으로수정과정에서로봇의상황별움직임을제어하고완

성도를높이기위한프로그래밍과프로그래밍수정작업이지

속적으로 이루어지게 된다. 모든 작업이 완료되면 자기 팀의

작품을 시연하며, 다른 팀의 작품까지 감상을 하면서 자신의

작품을 수정하고 새로운 작업을 구성하는 활동으로 마무리하

게 된다.

그렇다면이러한일련의로봇제작과정에서어떠한능력이

발현될 가능성이 높은지 선행 연구 결과와 연구자의 경험을

토대로 살펴보면 표 2와 같다.

표 2에서 보면 로봇의 제작-제작 수정과 프로그래밍과 코

딩을 수정하는 과정에서 21세기 핵심역량이라고 불릴 수 있

는 다양한 능력이 발현될 가능성이 높다는 것을 알 수 있다.

또한 교구용 로봇을 활용하면 로봇의 제작-로봇의 수정-프로

그래밍-코딩 수정 이라는 단계가 순차적인 흐름으로 끝나는

것이아니라역동적이며즉각적이고상당히빠르게진행될수

있다는 장점이 있다[11]. 물론 이러한 과정에서 컴퓨터와 로

봇을 제어할 수 있는 소프트웨어가 꼭 필요하다는 점이 특징

이다.

로봇제작과정
발현될가능성이높은학습자

능력

컴퓨터활용

유무

상상 창의성

설계 창의성, 문제해결력

로봇의제작
창의성, 문제해결력, 협동능력,

의사소통능력
○

제작수정
창의성, 문제해결력, 협동능력,

의사소통능력
○

프로그래밍
창의성, 논리적사고력,

문제해결력, 협업능력
○

코딩수정

창의성, 논리적사고력,

문제해결력, 협동능력,

의사소통능력

○

공유와또

다른상상
창의성, 의사소통능력 ○

표 2. 로봇제작과정에따른핵심역량
Table 2. Core Competence of Robot Making process

4. 컴퓨터와 연계한 교구용 로봇의 한계

교구용 로봇을 활용한 교육에서 가장 중심적인 활동인 로

봇의 제작-프로그래밍-코딩 수정에서 필수적으로 컴퓨터와

로봇을 제어할 수 있는 소프트웨어가 필요하다. 이렇게 소프

트웨어를활용하여프로그래밍하는과정은학습자의창의성,

문제해결력 등 핵심역량 신장에 큰 장점이 될 수 있다. 따라

서 대부분의 교구용 로봇에는 소프트웨어가 포함되어 있으며

이를활용하여프로그래밍을할수있도록지원하고있다. 그

러나이러한컴퓨터와연계된로봇교육은로봇교육을위한고
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정된 시간과 장소가 확보된 학교 현장에서는 가능하지만, 일

반적인 학교 현황에서는 걸림돌이 되고 있는 실정이다. 컴퓨

터와 로봇 제어 소프트웨어를 사용하는 환경에서의 문제점을

제시하면 다음과 같다. 첫째, 최근 교구용 로봇의 경우 스크

립트 기반의 언어에 비해 비교적 쉬운 비주얼 기반에 언어를

활용하여 드래그 앤 드롭 방식으로 프로그래밍을 한다. 하지

만이러한언어도새로운기계어이기때문에습득하는데시간

이소요된다. 또한교구용로봇마다언어가각기다르기때문

에 다른 종류의 교구용 로봇을 제어하기 위해서는 새로운 언

어즉또다른기계어를배워야한다는점이걸림돌로작용하

고 있다. 박광렬(2011)의 초등학교 로봇 교육 및 교구의 현

황과 발전 방향의고찰에관한연구[12]에 의하면교구용 로

봇을제어하기위한프로그래밍언어에대한전문지식이필요

하며, 제품마다의 프로그래밍 언어가 달라 호환성의 문제도

있음을 제시하였다. 둘째, 컴퓨터와 소프트웨어가 있어야 로

봇을제어할수있기때문에교육의시간과장소에있어서제

한적 이었다. 따라서 교육 기회가 일회적일 수 있으며, 기존

컴퓨터실을활용할경우개별학습에적합한구조로교실설계

가 되어 있기 때문에 협동능력 등의 핵심역량 신장을 지원하

기 어려운 실정이다. 실제로 Fagin과 Merkel(2003)연구

[13]에 의하면 교구용 로봇을 활용하여 대학생 대상 컴퓨터

과학 교육을 하였을 때 기존 프로그래밍 언어를 활용한 집단

에비해부정적인결과가나왔다고발표하기도했다. 그이유

는 로봇 교구의 부족 및 컴퓨터와 소프트웨어가 있는 일정한

장소에서만 학습이 가능하기에 학습 시간에서 기존 프로그래

밍 언어를 활용한 집단보다 제한적일 밖에 없다는 점이었다.

따라서 언제, 어디서나 활용이 가능하며, 프로그래밍 언어에

대한 전문적인 지식이 없어도 사용이 가능한 교구용 로봇이

개발이 될 필요가 있는 것이다.

III. 언플러그드 블록형 퍼즐 조립 로봇

시스템 설계

1. 설계의 기본 방향

이 연구에서는 컴퓨터 없이 로봇의 부품을 조립하면서 프

로그래밍할수있는로봇시스템을설계하고자한다. 설계의

기본 방향은 다음과 같다.

첫째, 프로그래밍 명령이 내장된 블록을 개발한다. 이를

통해 컴퓨터 없이 블록을 조립하는 것만으로도 프로그래밍이

가능해지도록 한다.

둘째, 블록끼리 서로 통신할 수 있도록 하여 하나의 의미

있는 프로그램을 작성할 수 있도록 개발한다.

셋째, 블록의 모양은 프로그래밍 명령 성격에 따라 다르게

하여직관성을높인다. 현행 초등학교정보통신기술교육운영

지침에의하면순서도교육이이루어지고있다. 따라서순서도

교육에사용되는모형을이연구에서개발한명령블록모양과

일치하게 하여 학습 전이가 이루어지는 효과가 있을 수 있다.

넷째, 프로그래밍명령이내장된블록을결합해만든프로그

램을 학생들이 제작한 외형의 로봇에 전송하여 작동 테스트를

할수있도록한다. 이러한과정에서학생들은명령블록을조

립하여만든프로그램이어떻게동작하는지쉽게파악하여수정

∙보완작업이신속하게이루어질수있도록함으로써창의성과
문제해결력을극대화 할수 있는 기회를제공할 수있다.

다섯째, 고급 프로그래밍을지원하기위해명령블록을결

합해 만든 프로그램을 컴퓨터로 전송하여 컴퓨터상에서도 수

정할 수 있도록 한다.

2. 블록 다이어그램 구상도

이 연구에서 구현하고자 하는 언플러그드 로봇 시스템은

각 명령 프로그램과 변수를 외형의 블록 안에 내장하여 블록

끼리 규칙에 따라 연결하면서 프로그래밍을 하는 것이다. 이

때 각 블록 간 통신방법은 RS485 통신방법으로 각각 ID를

부여하여구분한다. 이후마이크로컨트롤러로다운로드하여

프로그램대로로봇이 동작되는원리이다[14]. 이러한아이디

어를 다이어그램으로 나타내면 다음 그림 1과 같다.

그림 1. 언플러그드로봇시스템구성도
Figure 1. The configuration of Robot system
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3. 블록의 연결 방법

각각의 퍼즐 블록은 자신만의 함수와 명령문을 가지고 있

으며, 다른블록과결합하여새로운프로그램을작성할수있

다. 각각의퍼즐블록간결합방식은RS-485커넥터를이용

하며 이를 그림으로 표현하면 그림 2와 같다[14].

그림 2. 블록조합입체도
Figure 2. Isometric Drawing of Block Assembly

블록끼리의연결을위해명령블록의성격에따라상․하또
는좌․우에 2개 내지는 4개의 연결 포트가 준비되어있다. 이
포트를 이용하여 블록을 서로 연결함으로써 학습자가 원하는

프로그램을 작성할 수 있게 된다.

4. 블록의 형태

각블록은그명령의성격에따라모양을달리함으로써직

관성을 높이고자 한다. 또한 기존 순서도를 활용한 프로그래

밍 교육 방법에서의 차트의 형태를 참고하였다. 이는 프로그

래밍 교육의 연계성을 높이기 위함이다. 실제 블록의 성격에

따른 형태를 제시하면 다음과 같다.

프로그램의 시작과 종료를 구분하는 명령 블록의 형태는

타원형, 기존 교구용 로봇에 포함되어 있는 빛, 소리, 적외선

등 각종 센서를 이용한 판단에 해당하는 블록은 마름모, 그

외의모터의회전, 방향, 속도, LED와관련된블록은직사각

형 형태로 개발하고자 한다. 이를 구체적으로 설명하면 표 3

과 같다.

블록의형태 블록의용도

교구 로봇에 포함되어 있는 빛 감지,

소리 감지, 장애물 감지 등에 해당하는

센서를 마름모 모양의 네 모서리에 연

결하여판단을하는명령이담긴블록

교구 로봇에 포함되어 있는 움직임과

관련된 회전, 방향, 속도에 대한 명령

이담겨져있는블록모양

LED에 해당하는 명령도 담겨진 블록

모양

프로그램의 시작과 종료에 해당하는 블

록모양

표 3. 블록의형태와용도
Table 3. Forms and purpose of the Blocks

5. 명령 블록의 종류와 세부 설명

명령 블록은 그 기능에 따라 상판 위에 FND(Flexible

Numeric Display), 스위치, LED, 3색 LED 등을 설치하

고자 한다. 따라서 사용자의 편의에 따라 상판에 설치된

FND 옆에 위치한 스위치 조작을 통해 프로그래밍을 구체화

할수있어좀더복잡한알고리즘을설계할수있게된다. 이

러한 명령 블록의 종류와 그 세부 설명은 다음 표 4와 같다.

현재까지 설계가 완료된 프로그래밍 블록의 형태는 총 센서

블록 1종, 모터와 관련된 3종(주행 방향, 회전, 속도), LED

와 관련된 블록 1종의 형태가 설계되어 있다.

6. 프로그래밍 방법의 프로토타입

각각의프로그래밍명령이담겨져있는블록들을결합하는

형태로 프로그래밍이 가능하여 컴퓨터 없이도 프로그램을 작

성하여 다른 외형의 물체에 전송이 가능한 형태로 개발한다.

다음은 명령 블록을 결합하여 자동차 로봇의 움직임을 만

든 예시이다. 표 5는 자동차의 움직임 시나리오이며, 그림 3

은표 5에서나타낸자동차의움직임시나리오를토대로프로

그램 작성을 위한 명령 블록 결합 예시이다.
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명령블록의종류 명령블록세부설명

FND 표시

L : 왼쪽 센서에서장애물검출되었습니까?

F : 전방 센서에서장애물검출되었습니까?

r : 오른쪽센서에서장애물검출되었습니까?

FND 옆의스위치를작동하여 L,F,r 을 조합할수있음

예) LF: 왼쪽과전방에동시에장애물검출되었습니까?

FND 표시

F : 전진

b : 후진

FND 옆의스위치를작동하여 F,b 중 선택할수있음

FND 표시

Lxxx : xxx각도로좌회전

rxxx : xxx각도로우회전

FND 옆의스위치를작동하여각도와회전방향을선택할수있음

FND 표시

x : 이동 속도.

FND 옆의스위치를작동하여 0-9까지 속도를설정할수있음

3색(적색,녹색,청색) LED

3색 LED 옆의스위치를작동하여 7가지모드(꺼짐,적색켜짐,적색 점멸,녹색

켜짐,녹색 점멸,청색켜짐,청색 점멸) 중에서한가지를설정할수있음

표 4. 명령블록의종류와세부설명
Table 4. Types and detail descriptions of command-block
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그림 3. 자동차로봇의움직임을위한프로그래밍예시
Figure 3. An Example of Programming a Robot Car

그림 4. 자동차로봇모형에프로그램을전송하는모습
Figure 4. Sending Program to a Robot car

① Start를 하면이동로봇은청색 LED를켜고 5의 속도로전진함

② 주행 중 오른쪽 센서에서 장애물을 검출하게 되면, 이동 로봇은 왼

쪽으로 90도 회전하고녹색 LED를 켜고주행함

③ 주행 중 왼쪽 센서에서 장애물을 검출하게 되면, 이동 로봇은 왼쪽

으로 30도 회전하고 1의속도로후진함

④ 주행 중 전방 센서에서 장애물을 검출하게 되면, 이동 로봇은 오른

쪽으로 180도 회전하여 9의속도로주행함

⑤ 주행 중 오른쪽, 왼쪽, 전방 센서에서 동시에 장애물을 검출하게 되

면, 이동 로봇은 정지하고 적색 LED를 켜고 오른쪽으로 360도 회

전하고종료함

표 5. 자동차로봇의움직임시나리오
Table 5. A moving process of Robot car

IV. 결론 및 제언

기존 교구용 로봇은 컴퓨터와의 연계를 통해 학습자들의

21세기 핵심역량을 신장할 수 있는 획기적인 계기를 만들어

왔다. 그러나 컴퓨터가 있는 환경에서만 교육이 가능한 점과

컴퓨터를조작할수있는초등학교고학년이상에서만적용이

가능한 문제점이 내재되어 있었다. 또한 기존 스크립트 언어

에 비해 쉽긴 하지만 학습자가 새로운 기계어를 습득해야 하

는 부담도 있었다. 따라서 이 연구에서는 컴퓨터와 소프트웨

어 없이 로봇을 제어할 수 있는 방법에 대해 연구를 하였다.

그 방법으로는 프로그래밍 명령이 내장된 블록을 개발하

고, 이블록을실제상황에서연결하는것으로프로그래밍할

수 있도록 하는 것이다. 명령 블록의 형태는 순서도에서 사

용하는 타원형, 직사각형, 마름모 형태로 개발하여 로봇교육

의 연계성을 확보하고자 하였다. 명령 블록의 연결 방법으로

는 RS-485 통신방법에 의거하여 연결하며, 각 명령 블록의

기능에따라상판에 FND(Flexible Numeric Display), 스

위치, LED, 3색 LED를 설치하여 좀 더 구체적인 프로그래

밍이 가능하도록 설계하였다. 더 나아가 이렇게 실제 상황에

서블록을조립함으로써프로그래밍한결과를다시컴퓨터로

역전송할수있는방안을마련함으로써보다복잡한프로그래

밍이 필요한 상황까지 접근할 수 있도록 하고자 하였다. 이

연구에서는 언플러그드 프로그래밍이 가능한 시스템을 개발

하기 위해 구체적 프로토타입을 제시하였다.

이 연구에의해설계된언플러그드블록형퍼즐조립형태

의 로봇 시스템이 개발되어 초․중등 컴퓨터교육 현장에 투입
된다면다음과같은기대효과가있을 것으로판단된다. 첫째,

블록형태인 언플러그드(Unplugged) 로봇 시스템을 상호 유

기적으로 연결하여 프로그래밍 교육을 하게 되면 초․중등 프
로그래밍교육이보다 직관적이고흥미로워질수있을것이

다. 둘째, 기존 교구용 로봇을 활용한 초중등 로봇교육이나

교육용 프로그래밍 언어를 활용한 프로그래밍 교육에 있어서

도 사전 교육에 많은 시간을 투자해야만 했다. 이 로봇 시스

템은 이러한 사전교육에 걸리는 시간을 감소시킬 수 있을 것

으로판단된다. 셋째, 교구용로봇이나최근의교육용프로그

래밍언어에사용되는언어는기존스크립트방식의프로그래

밍언어보다익히기손쉬운장점이있다. 그러나보다쉬워진

프로그래밍 언어도 초등학교 저학년의 경우 습득하기 용이하

지 않아 그 적용 대상에서 한정적인 단점이 있었다. 이 연구

에의해개발될로봇시스템이교육현장에보급이된다면초

등학교 저학년은 물론 유아까지 로봇교육을 확대할 수 있을
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것으로 사료된다. 넷째, 컴퓨터가 없이도 컴퓨터과학교육과

프로그래밍교육을수행할수있는새로운교육방법이될수

있을것으로기대된다. 이는 기존컴퓨터과학의지식, 개념을

좀더손쉽게지도하고자시도된언플러그드프로젝트를벗어

나 컴퓨터과학 관련 지식의 적용, 정보과학적 사고력

(Computational Thinking) 중심의 새로운 언플러그드 프

로젝트가 될 수 있을 것이다.

향후실제명령블록을개발하여학습자에게적용함으로써

기존 교구용 로봇과의 선호도, 사용 편이성, 효과성 등을 비

교 검증하고자 한다.
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