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서보모터와 조이스틱을 활용한

로봇 팔 만들기



코딩피플에 의해서 작성된 본 참고용 자료는

 크리에이티브 커먼즈저작자표시-비영리 2.0

대한민국 라이선스에 따라 이용할 수 있습니다.

https://creativecommons.org/licenses/by-nc/2.0/kr/

본 참고용 자료는 ‘스토아 포 코딩피플’ 에서

‘아두이노 로봇 팔 만들기’ 키트를 

구매하신 고객님께도움을 드리기 

위하여 제작되었습니다.

자료의 내용은 실습하시는 환경에 따라 

조금씩 차이가날 수있다는 점 양해바랍니다. 

궁금하신 점은 아래의 다양한 채널을 통해서

문의하시길 바랍니다. 가능한 빠른 시간 내에 

도움드릴 수 있도록하겠습니다.
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안전사고 주의사항

본 키트 사용 전 반드시 아래의 주의사항을 숙지하여

안전사고 없는 즐거운 학습및 실습 되시길 바랍니다.

1. MDF 모형 조립 시 손가락 등 끼임 주의

2. 칼, 송곳, 전선핀 등 사용 시 베임이나 찔림 주의 

3. 글루건, 납땜용 인두기 등 사용시  화상 주의

4. 아두이노 및 모듈 등의 후면 납땜 부위 베임 주의
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05      Step1. 구성품 및 서보모터 초기화

Step 1. 구성품 및 서보모터 초기화

01 MDF 모형 조립의 편의상 각 모형마다 번호를 부여합니다. 

※ 실습 시작 전 위와 같은 방식으로 각 모형에 넘버링을 한 후에

실습하시면 더 원활하게 진행 할 수 있음.
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Step 1. 구성품 및 서보모터 초기화

02 MDF 모형 조립의 편의상 각 모형마다 번호를 부여합니다. 

Step 1. 구성품 및 서보모터 초기화      06

※ 실습 시작 전 위와 같은 방식으로 각 모형에 넘버링을 한 후에

실습하시면 더 원활하게 진행 할 수 있음.
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Step 1. 구성품 및 서보모터 초기화

03 ‘아두이노 로봇 팔 만들기’ 키트의 구성품은 아래와 같습니다.

07      Step1. 구성품 및 서보모터 초기화
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Step 1. 구성품 및 서보모터 초기화

04 참고 자료와 함께 제공되는 ‘RobotArm_servo_reset.ino’ 파일을 활용하여

서보모터를 아두이노 우노(센서 쉴드)와 연결하여 초기화합니다.

※ MDF 모형 결합 전 서보모터를 초기화 하는 이유?

각 서보모터마다 회전할 수 있는 각도의 범위를 설정하기 위해서임.

예)좌, 우 회전 서보모터 – 각도 범위 : 10 ~ 170도 (총 회전각 160도)

이때 초기 각도가 50도라면 설정하려는 범위 만큼 회전할 수 없음.

Step 1. 구성품 및 서보모터 초기화      06
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01 MDF 모형 1번과 30mm 볼트, 너트를 준비합니다.

02 MDF 모형 1번 후면에서 M3x30 볼트를 넣고 M3 볼트로 느슨하게 조여주세요.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 1번

M3 x 30 볼트 – 4개

M3 너트 – 4개

09      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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03 네 곳 모두 같은 방법으로 볼트와 너트를 결합해 줍니다.

04 MDF 모형 2, 3번과 좌, 우 회전용 서보모터, 8mm 볼트 2개를 준비합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 느슨하게 조여준 볼트와 너트는
다음 순서인 좌, 우 회전 MDF 결합 후
남은 부분을 강하게 조여 줍니다. 

MDF 모형 2, 3번

SG90 서보모터 (좌, 우 회전)

M3 x 8 볼트 – 2개

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      10
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05 MDF 모형 2, 3번과 서보모터를 아래와 같이 결합 합니다.

06 서보모터와 결합된 MDF 모형 2, 3번을 8mm 볼트로 고정해 주세요.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 볼트를 너무 많이 조여줄 경우
고정 모형이 휘거나 파손될 우려가
있으므로 볼트 끝이 모형과 일치할 때
까지만 조여주면 됩니다.

11      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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07 MDF 모형 2, 3번과 서보모터를 아래와 같이 결합 합니다.

08 서보모터와 결합된 MDF 모형 2, 3번을 8mm 볼트로 고정해 주세요.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 볼트를 너무 많이 조여줄 경우
고정 모형이 휘거나 파손될 우려가
있으므로 볼트 끝이 모형과 일치할 때
까지만 조여주면 됩니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      12
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09 MDF 모형 1번에 결합된 30mm 볼트에 모형 2번을 아래와 같이 맞춥니다.

10 30mm 볼트를 조여주고, 느슨하게 조였던 너트도 강하게 조여줍니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

13      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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11 MDF 모형 4번과 서보모터 2방향 혼, 고정 피스를 준비합니다.

12 MDF 모형 4번에 서보모터 혼을 결합하고혼 날개 구멍에 맞춰 고정 피스를 결합합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 4번

서보모터 혼 (2방향)

혼 고정 피스

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      14
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13 MDF 모형 5, 6번과 좌측용 서보모터, 8mm 볼트 2개를 준비합니다.

14 MDF 모형 5, 6번과 서보모터를 아래와 같이 결합 합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 5, 6번

SG90 서보모터 (좌측)

M3 x 8 볼트 – 2개

15      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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15 서보모터와 결합된 MDF 모형 5, 6번을 8mm 볼트로 고정해 주세요.

16 MDF 모형 7, 8번과 우측용 서보모터, 8mm 볼트 2개를 준비합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 7, 8번

SG90 서보모터 (우측)

M3 x 8 볼트 – 2개

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      16
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17 MDF 모형 7, 8번과 서보모터를 아래와 같이 결합 합니다.

18 서보모터와 결합된 MDF 모형 7, 8번을 8mm 볼트로 고정해 주세요.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

17      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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19 MDF 모형 9번과 서보모터 단방향 혼, 고정 피스를 준비합니다.

20 MDF 모형 9번에 서보모터 혼을 결합하고혼 날개 구멍에 맞춰 고정 피스를 결합합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      18
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21 MDF 모형 10번과 서보모터 단방향 혼, 고정 피스를 준비합니다.

22 MDF 모형 10번에 서보모터 혼을 결합하고혼 날개 구멍에 맞춰 고정 피스를 결합합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

19      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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23 MDF 모형 10 ~ 13번과 6mm, 12mm 볼트와 너트를 준비합니다.

24 MDF 모형 10번에 12mm 볼트를 넣고, 너트를 아래와 같이 결합 합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 10 ~ 13번

M3 x 6 볼트 – 1개

M3 x 12 볼트 – 2개

M3 너트 – 2개

※ 12mm 볼트를 넣는 방향 주의 !!

※ 볼트의 끝 부분까지만 결합 !!

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      20
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25 MDF 모형 10번과 12번을 아래와 같이 결합하고 드라이버로 조여 줍니다.

26 MDF 모형 11번과 13번을 아래와 같이 맞추어 볼트로 고정 합니다. 

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 모형 11번과 13번을 고정하는 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.
(11번 모형이 움직여져야 함)

21      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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27 앞서 결합한 모형들과 MDF 모형 14, 15번, 12mm 볼트, 너트를 준비합니다.

28 MDF 모형 4번과 13번을 아래와 같이 결합 합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

부분 결합 완료된 모형

MDF 모형 14, 15번

M3 x 12 볼트 – 4개

M3 너트 – 4개

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      22
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29 MDF 모형 13번에 아래와 같이 MDF 모형 14, 15번을 결합 합니다.

30 MDF 모형 5번에 볼트를 넣고, 아래와 같이 너트를 끝 부분까지 결합 합니다. (2곳)

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 12mm 볼트를 넣는 방향 주의 !!

※ 볼트의 끝 부분까지만 결합 !!

23      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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31 모형 5번의 볼트, 너트를 아래와 같이 MDF 모형 14, 15번으로 넣어서 조여줍니다.

32 MDF 모형 7번에 볼트를 넣고, 아래와 같이 너트를 끝 부분까지 결합 합니다. (2곳)

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 12mm 볼트를 넣는 방향 주의 !!

※ 볼트의 끝 부분까지만 결합 !!

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      24
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33 모형 7번의 볼트, 너트를 아래와 같이 MDF 모형 14, 15번으로 넣어서 조여줍니다.

34 MDF 모형 10번의 서보모터 혼을 아래와 같이 우측 서보모터에 결합해 줍니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

25      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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35 MDF 모형 9, 16, 17번과 6mm 볼트를 준비합니다.

36 MDF 모형 9, 16, 17번을 아래와 같이 6mm 볼트로 고정 합니다. (고정 위치 확인)

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 9, 16, 17번

M3 x 6 볼트 – 2개

※ 각 모형의 움직임이 가능하도록 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      26
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37 MDF 모형 9, 16, 17번과 6mm 볼트를 준비합니다.

38 MDF 모형 18번과 21번 사이에  모형 22번을 두고 12mm 볼트로 고정 합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 18 ~ 22번

M3 x 6 볼트 – 1개

M3 x 12 볼트 – 1개

※ 각 모형의 움직임이 가능하도록 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.

※ MDF 모형 21번의 결합 위치 확인 !!

27      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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39 MDF 모형 21번에 모형 19번을 아래와 같이 6mm 볼트로 고정합니다.

40 MDF 모형 20번은 다음 절차에서 21번과 고정 합니다. (위치 확인)

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 각 모형의 움직임이 가능하도록 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.

※ MDF 모형 21번의 결합 위치 확인 !!

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      28
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41 앞서 결합한 MDF 모형들과 6mm 볼트 2개, 12mm 볼트 1개를 준비합니다.

42 MDF 모형 17번을 아래와 같이 연결하고, 서보모터 혼을 좌측 서보모터에 결합합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 18 ~ 22번

M3 x 6 볼트 – 2개

M3 x 12 볼트 – 1개

※ 각 모형의 움직임이 가능하도록 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.

6mm 볼트 사용

29      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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43 각 부분별로 볼트를 활용하여 아래와 같이 MDF 모형을 연결합니다.

44 본체 부분의 결합이 완료된 모습 입니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

6mm 볼트 사용

12mm 볼트 사용

※ 각 모형의 움직임이 가능하도록 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      30
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45 MDF 모형 23 ~ 26번과 그리퍼용 서보모터, 8mm 볼트 4개를 준비합니다.

46 MDF 모형 24번에 25, 26번 모형을 아래와 같이 결합 합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 23 ~ 26번

SG90 서보모터 (그리퍼)

M3 x 8 볼트 – 4개

31      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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47 MDF 모형 23번에 서보모터를 넣은 뒤 모형 24번과 아래와 같이 결합 합니다. 

48 8mm 볼트를 활용하여 MDF 모형과 서보모터를 고정 합니다. (4곳)

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      32



1

49 MDF 모형 27, 28번과 서보모터 혼, 6mm 볼트, 혼 고정 피스를 준비합니다.

50 MDF 모형 27번에 서보모터 혼을 결합하고혼 날개 구멍에 맞춰 고정 피스를 결합합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

MDF 모형 27, 28번

서보모터  혼 (단방향)

M3 x 6 볼트 – 1개

혼 고정 피스 – 1개

33      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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51 MDF 모형 27과 모형 28번을 6mm 볼트로 연결 합니다.

52 부분 결합이 완료된 모형과 MDF 모형 29, 30번, 6mm 볼트를 준비합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 각 모형의 움직임이 가능하도록 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.

부분 결합 완료된 모형

MDF 모형 29, 30번

M3 x 6 볼트 – 3개

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      34
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53 그리퍼 본체에 MDF 모형 29, 30번을 아래와 같이 볼트로 결합 합니다.

54 MDF 모형 30번과 28을 결합한 뒤 래와 같이 혼을 서보모터에 꽂아 줍니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

※ 각 모형의 움직임이 가능하도록 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.

※ 각 모형의 움직임이 가능하도록 볼트는
완전히 조이는 것이 아니라 95% 조여줌.

35      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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55 본체 모형과 그리퍼 모형, MDF 모형 31번, 8mm 볼트를 준비합니다.

56 모형 16번(본체)과 모형 31번, 모형 25번(그리퍼)을 볼트로 결합 합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

본체 모형

그리퍼 모형

MDF 모형 31 번

M3 x 8 볼트 – 3개

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      36
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57 모형 23, 24번 사이에 모형 25번의 볼트 구멍에 볼트를 고정 합니다.

58 모형 23, 24번 사이에 모형 26번의 볼트 구멍에 볼트를 고정 합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

37      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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59 본체(그리퍼) 모형과 하부 받침 모형, 서보모터 고정 볼트를 준비합니다.

60 본체(그리퍼) 모형의 좌, 우 회전용 혼을 서보모터에 연결하고 볼트로 고정합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

본체(그리퍼) 모형

하부 받침 모형

서보모터 고정 볼트

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      38
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61 로봇팔본체 모형과 아두이노 우노 보드, 센서 쉴드, 6mm 볼트를 준비합니다.

62 하부 밑판과 아두이노 우노를 볼트로 고정(3곳) 후 센서 쉴드를 적층 합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

로봇팔 본체 모형

아두이노 우노

센서 쉴드

M3 x 6 볼트 – 4개

X

39      Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합
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63 로봇팔본체 모형과 조이스틱 모듈, 6mm 볼트를 준비합니다.

64 하부 밑판과 조이스틱 모듈을 볼트로 고정(각 2곳)합니다.

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합

로봇팔 본체 모형

조이스틱 모듈 – 2개

M3 x 6 볼트 – 8개

X

Step 2. MDF 모형 조립 및 서보모터 결합      40
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Step 3. 회로도 구성

01 아두이노 우노 보드를 준비합니다.

02 아두이노 우노 보드에 센서 확장 쉴드 V5.0을 적층해 줍니다.

41      Step3. 회로도 구성
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Step 3. 회로도 구성

03 모형을 좌, 우 회전을 제어할 서보모터를 센서 확장 쉴드의 디지털 9번에 꽂아 주세요.

Step 3. 회로도 구성      42
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Step 3. 회로도 구성

04 모형을 좌측 서보모터를 센서 확장 쉴드의 디지털 6번에 꽂아 주세요.

43      Step3. 회로도 구성
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Step 3. 회로도 구성

05 모형을 우측 서보모터를 센서 확장 쉴드의 디지털 5번에 꽂아 주세요.

Step 3. 회로도 구성      44
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Step 3. 회로도 구성

06 모형을 그리퍼를 제어할 서보모터를 센서 확장 쉴드의 디지털 10번에 꽂아 주세요.

45      Step3. 회로도 구성



1

Step 3. 회로도 구성

07 조이스틱1의 X축은 A0, Y축은 A1 핀에 꽂아주세요. (+5V – V, GND – G)

Step 3. 회로도 구성      46
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Step 3. 회로도 구성

08 조이스틱2의 X축은 A3, Y축은 A2 핀에 꽂아주세요. (+5V – V, GND – G)

47     Step3. 회로도 구성
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Step 2. 회로도 구성

09 AAx4 배터리 홀더를 센서 확장 쉴드 전원 단자에 연결해 줍니다.

Step 3. 회로도 구성      48
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Step 3. 회로도 구성

10 실제 회로도 구성 이미지

49      Step3. 회로도 구성
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Step 4. 코딩

01 아두이노 통합개발환경(IDE) 설치를 위해서 웹 브라우저에서 arduino.cc 로

접속해 주세요.

02 SOFTWARE 메뉴를 클릭해 주세요.

arduino.cc 로 접속

클릭

Step 4. 코딩      50
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Step 4. 코딩

03 IDE 설치 파일을 다운로드하기 위해 사용하시는 운영체제(OS)를선택해 주세요.

(운영체제 Windows 10 이상 사용 시 설치 예시)

04 JUST DOWNLOAD를 클릭하면 파일이 다운로드 됩니다. (절차에 따라 설치)

윈도우 10 이상, 64비트 클릭 

클릭

아두이노 통합개발환경(IDE) 버전이 2.0.X 대로 바뀌면서
프로그램의 전체적인 인터페이스가 변경되었습니다.
1.8.X 대의 통합개발환경을 원하시면 다음 페이지를 참고하세요!

51      Step4. 코딩
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Step 4. 코딩

05 (구버전 설치) SOFTWARE 메뉴 페이지 아래 부분으로 마우스 휠 스크롤하시면 

Legacy IDE(1.8.X) 가 있습니다. (운영체제 Windows 7 이상 사용 시 설치 예시)

04 JUST DOWNLOAD를 클릭하면 파일이 다운로드 됩니다. (절차에 따라 설치)

클릭

윈도우 7 이상 클릭 

Step 4. 코딩      52
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Step 4. 코딩

08 Legacy IDE(1.8.x) 실행 화면

07 New IDE (2.0.x) 실행화면

53      Step4. 코딩
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Step 4. 코딩

09 코드 (변수 선언 및 setup() 함수 작성)

Step 4. 코딩      54
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Step 4. 코딩

10 코드 (loop() 함수 코드 작성)

55      Step4. 코딩
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Step 5. 테스트

01 (신버전) 작성된 코드를 업로드하기 전, [툴] 메뉴에서 [보드]를 설정해 주세요.

02 (신버전) [보드] 설정이 되었다면 [포트]를 설정해 주세요.

Tip. 아두이노 보드 연결 환경에 
따라 포트 번호는 다를 수 있음

Step 5. 테스트      56
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Step 5. 테스트

03 (구버전) 작성된 코드를 업로드하기 전, [툴] 메뉴에서 [보드]를 설정해 주세요.

04 (구버전) [보드] 설정이 되었다면 [포트]를 설정해 주세요.

Tip. 아두이노 보드 연결 환경에 
따라 포트 번호는 다를 수 있음
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Step 5. 테스트

<조이스틱 축 제어에 따른 각 서보모터 각도 변화 확인>

※ 테스트 결과가 업로드한 코드처럼 동작하지 않는다면?

[Step3. 회로도 구성] 과 [Step 4. 코딩] 부분을

다시 확인하여 수정하시길 바랍니다. 

05 동작 확인

Step 5. 테스트      56
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06 완성

Step 5. 테스트

59      Step5. 테스트



Memo

쉬어가기

쉬어가기      60
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