


0단계 

 
 

플랜지판 (대) x 1 

앵글 - 11 x 2 

스트립-11 x 4 

좁은스트립 - 9 x 2 

ㄱ형브래킷 (대) x 2 

볼트 0.6cm x 48 너트 x 78 

좁은스트립 - 7 x 2 

플랜지판(소) x 4 

평판 - 5 x 2 평판 (소) x 2 

플랜지판2x5 x 2 

스트립 – 5 (S) x 1 

상자형베어링  x 1 

평기어(소) x 3 

다목적기어 x 2 

축 9cm x 1 

풀리 (소) x 2 

와셔(소) x 17 

멈춤나사 x 1 

실리콘부싱 0.6cm x 11 

풀리 (중) x 1 

스트립-15 x 3 

좁은스트립 - 6 x 1 

볼트 2cm x 9 

타이어풀리 x 1 

볼트 1.3cm x 11 

플라스틱부싱 0.6cm x 16 

와셔 (대) x 2 스프링클립 x 1 

피니언기어 x 1 

나사핀 x 1 

사각홀고무부싱 x 4 

실 x 1 

기어드모터 x 1 

고무밴드(소) x 4 

사각머리볼트 x 4 

가변저항 모듈 x 1 

USB 케이블 x 1 

젂원어댑터 x 1 

모터선 – 15cm x 1 

모터 연장선 - 20cm x 1 

센서선–20cm x 1 

이음판 x 2 

훅 x 1 

스트립-9 x 3 

축 4cm x 1 크라운기어 x 1 

지지판 x 1 양팔크랭크 x 1 평판(대) x 3 

반원판 x 2 좁은스트립-3 x 4 사각평판 x 2 삼각평판 x 5 

플라스틱부싱 1.2cm x 10 홈샤프트 1.6cm x 7 홈샤프트캡 x 7 2단볼트 1.5cm x 2 

적외선근접센서 x 1 

센서연장선–20cm x 1 

서보모터 x 3 코딩보드 x 1 

사용설명서 x 1 스패너 x 2 드라이버 x 1 

45도 스트립-5 x 4 

볼트 3cm x 3 





※ 두개의 플랜지판(소) 사이의 
간격을 최대한 벌려 고정 시킵니다. 



※ 두 기어가 잘 맞물릴 수 있도록 
크라운기어를 좌,우로 조정해주세요. 





※ 몸통과 연결할 때 너트를 다시 
풀어야 하기 때문에 너무 세게  
조여놓지 않아도 되요. 

x 2 



※ 홈샤프트캡의 사용법 

체결 

분리 90도 비틀어 
빼주세요. 

홈에 끼워지게 
조절해주세요. 



① 
② ※ ①번 볼트를 먼저 조이고 

  ②번 볼트를 조여주세요. 



※ 고무밴드(소)를 한번 꼬아 
 홈샤프트와 홈샤프트캡에  
 하나씩 걸어주세요. 

※ 타이어풀리 홈에 반원판의 끝이 
  닿을 수 있게 조정해주세요. 





1단계 



※ 실리콘부싱이 약간 볼록하게 
너트를 조입니다. 



① 

② 

※ ①번 볼트(0.6cm)를 먼저 조이고 
    ②번 볼트(1.3cm)를 조여주세요. 

① 

② 



※ 스트립이 자유롭게 
움직일 수 있도록 
삼각평판과 너트 
사이에 간격을 두고 
조립합니다. 



※ 홈샤프트캡의 사용법 

체결 

분리 90도 비틀어 
빼주세요. 

홈에 끼워지게 
조절해주세요. 





※ 집게와 몸통을 연결하기 위해  
잠시 분리시켜 놓아둡니다. 

※ 집게와 몸통이 
자유롭게 움직일 수 
있도록 스트립과  
너트 사이에 간격을 
두고 조립합니다. 



※ 홈샤프트와 캡 체결시 ‘딸깍’ 
소리가 들리게 끼워 주세요. 







※ 케이블 연결방법 ※ 
SM1 : 지지대 서보모터와 연결 
SM2 : 몸통 서보모터와 연결 
SM3 : 집게 서보모터와 연결 
적외선근접 센서 : 베이스쉴드의 
                         SEN1과 연결 

※서보모터 케이블의 
올바른 연결 방법 

완성! 

※센서연장선을 사용하여 
센서선을 길게 연결합니다. 





! 

http://www.sciencebox.co.kr/
http://www.sciencebox.co.kr/
http://www.sciencebox.co.kr/
http://cafe.naver.com/creativemodel/
http://cafe.naver.com/creativemodel/
http://cafe.naver.com/creativemodel/


http://download.play-entry.org/data/%E1%84%8B%E1%85%A6%E1%86%AB%E1%84%90%E1%85%B3%E1%84%85%E1%85%B5 %E1%84%89%E1%85%A5%E1%86%AF%E1%84%86%E1%85%A7%E1%86%BC%E1%84%89%E1%85%A5(+%E1%84%87%E1%85%B3%E1%86%AF%E1%84%85%E1%85%A9%E1%86%A8%E1%84%83%E1%85%A9%E1%84%8B%E1%85%AE%E1%86%B7%E1%84%86%E1%85%A1%E1%86%AF).zip
http://download.play-entry.org/data/%E1%84%8B%E1%85%A6%E1%86%AB%E1%84%90%E1%85%B3%E1%84%85%E1%85%B5 %E1%84%89%E1%85%A5%E1%86%AF%E1%84%86%E1%85%A7%E1%86%BC%E1%84%89%E1%85%A5(+%E1%84%87%E1%85%B3%E1%86%AF%E1%84%85%E1%85%A9%E1%86%A8%E1%84%83%E1%85%A9%E1%84%8B%E1%85%AE%E1%86%B7%E1%84%86%E1%85%A1%E1%86%AF).zip
http://download.play-entry.org/data/%E1%84%8B%E1%85%A6%E1%86%AB%E1%84%90%E1%85%B3%E1%84%85%E1%85%B5 %E1%84%89%E1%85%A5%E1%86%AF%E1%84%86%E1%85%A7%E1%86%BC%E1%84%89%E1%85%A5(+%E1%84%87%E1%85%B3%E1%86%AF%E1%84%85%E1%85%A9%E1%86%A8%E1%84%83%E1%85%A9%E1%84%8B%E1%85%AE%E1%86%B7%E1%84%86%E1%85%A1%E1%86%AF).zip
http://download.play-entry.org/data/%E1%84%8B%E1%85%A6%E1%86%AB%E1%84%90%E1%85%B3%E1%84%85%E1%85%B5 %E1%84%89%E1%85%A5%E1%86%AF%E1%84%86%E1%85%A7%E1%86%BC%E1%84%89%E1%85%A5(+%E1%84%87%E1%85%B3%E1%86%AF%E1%84%85%E1%85%A9%E1%86%A8%E1%84%83%E1%85%A9%E1%84%8B%E1%85%AE%E1%86%B7%E1%84%86%E1%85%A1%E1%86%AF).zip
http://download.play-entry.org/data/%E1%84%8B%E1%85%A6%E1%86%AB%E1%84%90%E1%85%B3%E1%84%85%E1%85%B5 %E1%84%89%E1%85%A5%E1%86%AF%E1%84%86%E1%85%A7%E1%86%BC%E1%84%89%E1%85%A5(+%E1%84%87%E1%85%B3%E1%86%AF%E1%84%85%E1%85%A9%E1%86%A8%E1%84%83%E1%85%A9%E1%84%8B%E1%85%AE%E1%86%B7%E1%84%86%E1%85%A1%E1%86%AF).zip
http://download.play-entry.org/data/%E1%84%8B%E1%85%A6%E1%86%AB%E1%84%90%E1%85%B3%E1%84%85%E1%85%B5 %E1%84%89%E1%85%A5%E1%86%AF%E1%84%86%E1%85%A7%E1%86%BC%E1%84%89%E1%85%A5(+%E1%84%87%E1%85%B3%E1%86%AF%E1%84%85%E1%85%A9%E1%86%A8%E1%84%83%E1%85%A9%E1%84%8B%E1%85%AE%E1%86%B7%E1%84%86%E1%85%A1%E1%86%AF).zip
http://download.play-entry.org/data/%E1%84%8B%E1%85%A6%E1%86%AB%E1%84%90%E1%85%B3%E1%84%85%E1%85%B5 %E1%84%89%E1%85%A5%E1%86%AF%E1%84%86%E1%85%A7%E1%86%BC%E1%84%89%E1%85%A5(+%E1%84%87%E1%85%B3%E1%86%AF%E1%84%85%E1%85%A9%E1%86%A8%E1%84%83%E1%85%A9%E1%84%8B%E1%85%AE%E1%86%B7%E1%84%86%E1%85%A1%E1%86%AF).zip
http://download.play-entry.org/data/%E1%84%8B%E1%85%A6%E1%86%AB%E1%84%90%E1%85%B3%E1%84%85%E1%85%B5 %E1%84%89%E1%85%A5%E1%86%AF%E1%84%86%E1%85%A7%E1%86%BC%E1%84%89%E1%85%A5(+%E1%84%87%E1%85%B3%E1%86%AF%E1%84%85%E1%85%A9%E1%86%A8%E1%84%83%E1%85%A9%E1%84%8B%E1%85%AE%E1%86%B7%E1%84%86%E1%85%A1%E1%86%AF).zip


※서보모터 케이블의 
올바른 연결 방법 

로봇팔 지지대의 서보모터(SM1) 
각도값을 바꿔가며 몸통을 

좌,우로 느린속도로 움직여보기 

0˚~180˚ 사이의 값으로 
변경하며 확인해보아요. 

SM1번 서보모터가 
0도 일때 

SM1번 서보모터가 
180도 일때 

※ 케이블 연결방법 ※ 
SM1 : 지지대 서보모터와 연결 
SM2 : 몸통 서보모터와 연결 
SM3 : 집게 서보모터와 연결 
적외선근접 센서 : 베이스쉴드의 
                         SEN1과 연결 



로봇팔 몸통의 서보모터(SM2) 
각도값을 바꿔가며 집게를 
느린 속도로 올리고 내려보기 

0˚~180˚ 사이의 값으로 
변경하며 확인해보아요. 

SM2번 서보모터가 
0도 일때 

SM2번 서보모터가 
180도 일때 

로봇팔 집게의 서보모터(SM3) 
각도값을 바꿔가며 집게를  
느린속도로 움직여보기 

0˚~180˚ 사이의 값으로 
변경하며 확인해보아요. 

SM3번 서보모터가 
0도 일때 

SM3번 서보모터가 
180도 일때 



로봇팔의 최초 위치 설정하기 

탁구공을 1회 옮기기 

각 서보모터의 
각도값을 변경하며 
로봇팔의 위치를 
확인해보아요 



탁구공을 다수 반복하여 옮기기 

반복하기의 횟수를 
변경하며 로봇팔의 
동작을 확인해보아요 



탁구공을 계속 반복하여 옮기기 

계속 반복하기 블록으로 
교체하여 로봇팔의 
동작을 확인해보아요 



적외선근접 센서로 탁구공 감지하여 옮기기 

만일~이라면 블록에 
판단 블록을 삽입하여 
추가하고 센서 앞에 

탁구공을 놓아 로봇팔의 
동작을 확인해보아요 



http://www.sciencebox.co.kr/
http://www.sciencebox.co.kr/
http://cafe.naver.com/creativemodel/
http://cafe.naver.com/creativemodel/

