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(주)미니로봇  

2013년 지능형 휴머노이드 로봇 
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1.1 기본사양 

메탈파이터 소개 

SPECIFICATION 
 

• SERVO MOTOR(MRS-D2009SP)  16개 

• SIZE : 310x180x90 mm 

• WEIGHT : MAX 1.2 KG ( in 6.0V BATTERY ) 

• TORQUE : 9kg / cm 

• RUNNING TIME : MAX  50 MIN 

특징 “금속 프레임의 내구성 있는 휴머노이드.  
      
• 쉽게 조립 가능하다. PC조작 기술만 있으면,  

   동작제어가 가능함. 

• 이족로봇 가운데 가장 견고한 프레임으로 제작,  

   고효율의 모터 기술 접목(HMI)  

• 사용자 위주의 “CAPTURE AND PLAY” 가능 

• PWM 기술에 의한 속도 제어, RC MOTOR 호환. 

• 에러보정,A/S 처리가 단순하다. 

이족보행 로봇  

메탈파이터 
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1.1 임베디드 탑재 형 사양 

메탈파이터 소개 

특징 “로봇에 지능을 부여하자!  
 
• 임베디드 보드 PXA320 탑재 (806MHz) 
• 1.3M 카메라 탑재 

• 적외선 거리센서 1조 (전방 거리감지)  

• 무선랜 탑재, 오디오(IN/OUT) 

• 자이로센서,기울기 센서 , 3축 가속도센서 

• LCD, 블루투스,무선랜, 전압 체크…  

지능형 이족보행 로봇  

메탈파이터 

SPECIFICATION 
 

• SERVO MOTOR (MRS-D2009SP)  15개 

         (MRS-D1812SP)  4개  

• SIZE : 310x180x90 mm 

• WEIGHT : MAX 1.35KG ( in 6.0V BATTERY ) 

• TORQUE : 6V-9kg / cm 

• RUNNING TIME : MAX  30 MIN 
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1.2 부분 명칭 

메탈파이터 소개 

전방 거리
센서 

머리: CMOS카메라, 리모콘 수신, 마이크 

전원스위치 

다운로딩 

충전단자 

PXA320보드 
320 x 240 LCD  

안테나 

배터리 
체커 
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1.3 부분 명칭 

메탈파이터 소개 

USB 호스트 로봇 다운로딩 포트 통신 설정 DIP 스위치 

리모콘 수신 및 통신 설정 

리모콘수신 

리모콘  

PXA320  

동시제어  



WORLD LEADER OF ROBOT TECHNOLOGY WWW.MINIROBOT.CO.KR 6 

2.1 주요 구성 요소 

메탈파이터 소개 

RoboBASIC PROGRAM 

MR-C3024FX(로봇제어보드) 

X-Hyper320M X-Hyper320Mini 
TFT LCD 보드 Camera 

디버깅 보드 

임베디드 개발환경
리눅스 권장 배포판

UART 통신 
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2.2 주요 부품 (메인 컨트롤러) 

메탈파이터 소개 

휴머노이드 전용 제어 컨트롤러 MR-C3024FX 

MR-C3024F는 ㈜미니로봇에서 개발한 24 다관절 로봇 제어 컨트롤러로, 동시 제어 기능 및 각종 센서  

인터페이스, 플래시 메모리를 탑재하고 있어 휴머노이드(Humanoid)를 제어하는데, 최적의 환경을 제공한다. 

기능과 특징 (FUNCTION & Specification) 

• 24개 서보모터 동시제어 

• 서보모터 파라미터 설정기능 

• 40개의 디지털 입/출력  

  포트 내장 

• 3 PWM 신호 포트 

• 8채널 A/D변환 포트 내장 

• LCD구동 

• 6옥타브 멀티미디어 연주음 

• 초음파 센서 인터페이스 

• 적외선 리모트 컨트롤러  

  인터페이스 

• 고속 직렬 통신 기능 

•  PC의 프로그램 툴을 이용한  

  직접 제어 기능 

• 사용자 프로그램을 위한 최대  

  56Kbytes 플래시 메모리 탑재 

• 자이로 센서,  사운드 모듈 및 각

종 센서를  이용한 최적의 프로그램   

환경 제공 
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2.3  로봇컨트롤러 MR-C3024FX  포트내용 

메탈파이터 소개 
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2.4주요 부품 (구동 프로그램) 

메탈파이터 소개 

다 관절 로봇 제어 전용의 베이직언어 – ROBOBASIC MF v2.8  

로보베이직 v2.8은 기본적인 BASIC 언어의 문법에 

로봇 제어를 위한 전용의 명령어 추가되어 있으며, 

다관절 로봇 제어를 위한 모터 실식간 제어 창(Real-

Time Motor Control Window)를 제공하여 로봇 동작 

프로그램을 쉽게 작성할 수 있다. 

ROBOBASIC MF v2.8  
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3.1 로보베이직 설치 및 초기 연결 

메탈파이터 운영 

• 컴퓨터의 시리얼 포트를 확인 
• 로보베이직 통신포트 설정 
• 로보노바 전원을 켜고 
• 컨트롤러 정보 보기 
 

로봇 다운로딩 포트 
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3.2 임베디드보드와  로봇제어보드와의 관계 

메탈파이터  운영 

X-Hyper320M 보드 MR-C3024FX 보드 

양 보드간의 통신 제어는 UART  TTL 레벨의 RS232 통신을 한다. 

지능을 담당하는 X-Hyper320M 보드와 모터 제어를 담당하는 
MR-C3024FX는 유기적인 관계를 갖고 있다. 
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3.3 인터페이스 오류  

메탈파이터  운영 

전원이 제대로 연결되었는가? 

-배터리 연결, 배터리 충전상태 확인 

인터페이스 케이블이 제대로 연결됬는가? 

-포함된 시리얼 인터페이스 케이블 연결 상태 확인(PC측 시리얼 포트, 로봇 측단자) 

통신 포트 설정이 제대로 되어 있는가? 

-로보베이직 상에 통신 포트가 실제 통신포트에 설정 되었는지 확인 

 

 

오류가 발생하지 않고 , 컨트롤러의 정보가 제대로 표시가 되면  

로봇 을 프로그램 할 모든 준비가 완료 된것임 
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3.3 프로그램 다운로드  

메탈파이터 운영 

통합 실행  - >  F9 버튼 
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3.4 영점설정  ( 로봇 동작에  가장 중요한  내용) 

메탈파이터 운영 

메탈파이터 기본형 

메탈파이터 기본형 외 로봇 
(임베디드형 로봇 영점설정 사용) 

로봇 뒤에서 본 기준 모터 포트 
•G6A: 왼쪽다리,  G6D: 오른쪽다리 
•G6B(6,7,8): 왼쪽 팔,  G6C(12,13,14): 오른쪽 팔 
•G6A(11): 머리좌우 
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3.5 프로그램 기초  

메탈파이터 운영 



WORLD LEADER OF ROBOT TECHNOLOGY WWW.MINIROBOT.CO.KR 16 

3.6 프로그램 유용한 팁 

메탈파이터 운영 

로보베이직 기능키 
 
F4 = 로보베이직 소스창 MOVE 데이터에 커서가 있는 상태에서 누르면  한 그룹에 해당되는 
        모터가 OFF, ON 되면서 모터 캡쳐가 된다.         
F5 = 로보베이직 소스창 MOVE 데이터에 커서가 있는 상태에서 누르면, 한 그룹이  모터동작 
F6 = 로보베이직 소스창 MOVE 데이터에 커서가 있는 상태에서 누르면, 위 아래 같은 전체  
      그룹들이 모두 모터 동작을 함 
F8 = 프로그램 소스를 좌우 자동 정렬을 시킨다. 
F10 = 현재 사용되는 모든 모터를 OFF 시킨다. 
F11 = F10으로 OFF된 모터들을 현재 위치에서 모터가 캡쳐되면서 ON을 시킨다. 
F12 =  로보베이직 소스창에서 커서의 위치에 현재 모터의 위치 값을 삽입 시킨다.  

모션 데이터의 대칭구조 
모터의 그룹 G6A와 G6D,  그룹 G6B와 G6C는 대칭이다. 
  

MOVE G6A,95,  106, 145,  63, 105, 100 
MOVE G6D,95,  46, 145,  123, 105, 100 
MOVE G6B,115 
MOVE G6C,85 
WAIT 

MOVE G6D,95,  106, 145,  63, 105, 100 
MOVE G6A,95,  46, 145,  123, 105, 100 
MOVE G6C,115 
MOVE G6B,85 
WAIT 
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3.7 통신 프로토콜   

메탈파이터 운영 

시리얼 통신 4800bps (1byte)   로봇 <-> 임베디드 보드 

동작 명령 및 코드 표는 배포 자료와  다를 수 있으며,  모션 소스와 별도 제공되는 코드 표 참조 
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3.8 리모콘 코드표  

메탈파이터 운영 


