
 

SNAR23 자유도 원격 제어 

로봇 팔 연결방법 

 

 



아두이노 결합 방법 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

아두이노(오른쪽)과 센서쉴드(왼쪽)을 

 

아두이노가 밑으로 센서쉴드가 위에 가도록 결합해줍니다. 

 

결합을 하면 이렇게 됩니다. 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

          빨간 원 부분에 GND 에는 검정색 선을 

                      VCC 에는 빨간색 선을 연결해줍니다. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

연결하실 때 니퍼로 피복을 벗기신 후에 

 
 
 
 

사진에 보이듯이 같은 색의 선을 꼬아줘 한곳에 들어갈 수 있도록 해줍니다. 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

사진과 같이 조이스틱에 연결되어 있는 선을 연결해 줍니다. 

 
 왼쪽 조이스틱 오른쪽 조이스틱 

SW S 2 S 4 

VRY S A1 S A3 

VRX S A0 S A2 

+5V V A0 V A2 

GND G A0 G A2 

 
 
 



 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

연결을 하시면 다음과 같은 모습이 됩니다. 
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me
텍스트박스
                   LED는 저항이 달려있는 방향으로 +이고 
                   +방향을 S 3번에 - 방향을 G 3번에 연결
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타원




 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

이제 서브모터를 연결해 줍니다. 
 
 
 
 
 

 

오른쪽의 모터부터 순서대로 갈색선이 G 부분으로 갈 수 있도록 

11,10,9,5 번 순으로 연결해줍니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

연결하시면 이런 모습이됩니다.



 
빨간 원에 보이는 것처럼 선을 정리해줍니다. 

 
마지막으로 빨간 원 처럼 연결하여 5V 전원을 인가해줍니다. 

 



 
 

 

 

 

완성입니다 ! 




