
E-센서로봇엔트리연결하기
(무선연결)

https://playentry.org/


벨크로(보실이) 1아두이노 UNO 보드 1

구글크롬브라우저 1

엔트리연결프로그램 1

USB 케이블 (A-B) 1

• 준비물살펴보기

E-센서보드2     1

점퍼케이블
(F/F, 10cm) 6

거리센서 2

로봇바퀴 2

타이어 2

9V 건전지 1

벨크로(까실이) 1

블루투스동글 1

블루투스모듈 1

로봇몸체 1

배터리홀더 1



1. E-센서로봇조립하기

① 흰색 벨크로(사각, 까실이)는 로봇 몸체에 검은색 벨크로(사각, 보실이)는 아두이노에 붙여줍니다. 

(아두이노의 바닥 아랫부분의 중앙에 있는 핀에 손이 닿아 쇼트가 나는 것을 방지하기 위해 아랫부분이 충분히

가려지도록 붙여줍니다.)



② 아두이노에는 센서보드를, 로봇 몸체에는 바퀴를 결합합니다. 벨크로를 이용하여 아두이노의 케이블을 연결하는

곳(센서보드의 슬라이더가 있는 방향)과 노랑모터의 전선이 있는 방향을 맞춰 붙여줍니다.
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③ 모터1을 센서보드 기판의 1에 꽂아주고 모터2는 2에 꽂아줍니다. 검은색 선은 , 빨간색 선은 입니다.
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④ 블루투스 모듈을 사진과 같이 센서보드의 블루투스 포트에 있는 흰색 점과 블루투스 모듈에 있는 흰색 점이 같은

방향을 향하도록 끼워줍니다.

1. E-센서로봇조립하기



⑤ 거리 센서 2개를 점퍼케이블(F/F)을 이용해 센서보드 하단에 있는 확장포트에 2군데에 모두 연결합니다. 

센서보드의 확장포트에 있는 흰색 점과 센서에 있는 흰색 점이 같은 방향을 향하도록 연결합니다.
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⑥ 센서보드에 연결한 거리센서를 수광부, 발광부가 바닥을 향하게 로봇 몸체 앞에 꽂아주고 9V 건전지는 배터리

홀더 스냅형에 끼워 로봇 몸체 뒤에 넣어줍니다. (건전지 전원선은 아직 연결하지 않습니다.)

1. E-센서로봇조립하기



⑦ 아두이노를 USB 케이블로 컴퓨터에 연결해줍니다. 블루투스 모듈이 파란색으로 깜박이는지 확인합니다. 

1. E-센서로봇조립하기
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2. E-센서로봇무선연결하기 – 펌웨어업로드

① USB 케이블로 E-센서로봇과 컴퓨터를 연결합니다. ② 엔트리를 실행 후 [하드웨어]-[연결 프로그램 열기]

를 클릭합니다.
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③ 엔트리 하드웨어 연결프로그램을 실행되면

[E-센서보드(유선연결)]을 클릭합니다.

④ [아두이노 호환보드 드라이버]를 설치했으면, 

[블루투스 동글 드라이버]를 클릭해 설치합니다.

(아두이노 드라이버를 설치 안했으면 블루투스

드라이버 설치 전에 먼저 설치합니다.)

2. E-센서로봇무선연결하기 – 펌웨어업로드



⑤ ‘펌웨어를 선택해 주세요’라는 문구가 뜨면

[센서/확장보드 무선 펌웨어]를 누릅니다.

⑥ 그러면 '펌웨어 업로드 중입니다'에서 순식간에 '펌

웨어가 업로드 되었습니다’로 바뀌고 다시 '펌웨어

를 선택해주세요'라는 문구가 뜹니다. 

이제 뒤로 가기를 눌러서 홈 화면으로 나옵니다. 

2. E-센서로봇무선연결하기 – 펌웨어업로드
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① 엔트리 하드웨어에서 [E-센서보드(무선연결)]을

선택합니다.

② PORT를 선택하라는 창이 나오면 그때 블루투스

동글을 컴퓨터에 연결합니다.

3. E-센서로봇엔트리무선연결하기



③ 새로운 COM PORT가 나오면 새로 나온 PORT를

선택 후 [연결]을 클릭합니다.

④ ‘연결 성공’과 ‘하드웨어가 업로드 되었습니다’ 라는

메시지가 나오면 연결이 완료된 것입니다.

(연결프로그램은 센서로봇을 연결하는 동안 그대로

켜 두어야 합니다. 창을 끄지 마십시오)
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⑤ 하드웨어 블록이 나오면 연결이 완료된 것입니다.
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⑥ 마지막으로 건전지 전원선을 꽂아준 후 USB 케이블을 빼주면 됩니다. 

하지만 코딩을 하는 동안 건전지가 낭비될 수 있으므로 전원 공급은 USB케이블을 이용하고

작품을 실행할 때에만 건전지를 연결할 것을 권장합니다. 

(블루투스 모듈은 USB케이블의 전원만 있어도 꺼지지 않습니다.)

3. E-센서로봇엔트리무선연결하기
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1 또는 제어판에 있는
장치관리자로 들어간다

① Windows 시작메뉴 마우스 우클릭→장치 관리자 또는 제어판→장치 관리자를 열어줍니다.

3. E-센서로봇엔트리무선연결하기 – PORT 확인법
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② 장치 관리자→포트→동글 포트 번호를 확인합니다. (동글 제조년월에 따라 장치 이름이 다릅니다.)

- 동글 제조년월이 2017년 일 경우 : Sillcon Labs CP210x USB to UART Bridge

- 동글 제조년월이 2018년 8월 이후 : USB-SERIAL CH340 (유선연결과 똑같은 이름을 가지고 있습니다.)
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3. E-센서로봇엔트리무선연결하기 – PORT 확인법



왼쪽 오른쪽

후진

전진

후진

전진

오른쪽 바퀴 전진
(디지털 3번)

왼쪽 바퀴 후진
(디지털 10번)

왼쪽 바퀴 전진
(디지털 11번)

오른쪽 바퀴 후진
(디지털 9번)

우회전좌회전

E-센서보드2를정면에서봤을때의좌, 우와센서로봇이전진할때의좌, 우는반대입니다

4. E-센서보드2 로봇을엔트리하드웨어프로그램으로무선연결하기
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