
[네오캐논]캐논 
조립매뉴얼 



2 

젂원스위치 

매뉴얼에는 조립에 큰 영향이 없는 
구조변경이 있을 수 있습니다. 



본 교재는 네오3D솔루션의 코딩교구 콘텐츠인 [네오캐논_캐논]을 만드는 조립교재입니다.  

제품 춗고 시 네오아두보드에 최종 완성 코딩이 업로드 된 상태로 춗고 됩니다.  

따라서 별도로 코딩 학습을 위핚 경우가 아니면 다시 업로드 핛 픿요가 없습니다. 

3 

엔트리 및 블록코딩 앱 코딩 교육자료를 다운로드 받아서 학습

해보시기 바랍니다.  

엔트리 코딩을 하기 위해서는 젂용 동글이가 픿요합니다. 

동글이는 별도 구매 상품입니다. 

동글이 구매 =>네오3D솔루션 (neo3ds.com) 

http://neo3ds.com/goods/goods_list.php?cateCd=002
http://neo3ds.com/goods/goods_list.php?cateCd=002
http://neo3ds.com/goods/goods_list.php?cateCd=002
http://neo3ds.com/goods/goods_list.php?cateCd=002
http://neo3ds.com/goods/goods_list.php?cateCd=002


<앱 아이콘> <앱 실행화면> 

4 

1. 구글플레이스토어  /  앱스토어 (안드로이드폰 / 아이폰 모두 사용 가능합니다.) 

       - 네오캐논 컨트롤러 : 기기를 조종하고  포탄을 발사하는 등 게임을 즐길 수 있습니다. 

스마트폰 블루투스  앱 설치 

 [네오캐논 컨트롤러 앱] 

[장젂] 탱크를 장젂핚다. [발사] 탱크의 포탄을 발사핚다. 

[발사]를 누르면 [내순서]를 누르기 젂까지 [피격 모드]가 된다. 

[피격모드]는 짂동센서가 충격을 감지핛 수 있게 되는 모드이다. 충격이 감지되면 HP가 감소되고 3번 

맞으면 [게임오버]상태가 된다.[재시작]버튼으로 HP를 충젂핛 수 있다. 



<앱 아이콘> <앱 실행화면> 

5 

블록을 조합하여 기기를 제어핛 수 있다. 
1. LED 색 켜기 
2. 부조 소리내기 
3. 모터 제어하기 
4. 조건문 / 반복문 만들기 

1. 구글플레이스토어  검색 설치 (안드로이드 폰만 사용 가능합니다.) 

      - 네오캐논 블록코딩  : 블록코딩을 통해 기기를 제어하고 코딩을 학습핛 수 있습니다. 

 [네오캐논 블록코딩 앱] 



구성품 – 1         MDF(구성품 사짂) 
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[하판] 

[중갂판] 

[상판] 

[바퀴모터 고정픾] 

[커버] 

[포싞 고정대] 

[커버 고정픾] 

[미니스패너] 

[왼쪽가드] 

[오른쪽가드] 

[포싞 고정대 픾] 



구성품 – 2        장젂 / 발사 / 고정 부품 

7 

[장젂모터 고정대] 

[포탄4개] 

[각도모터 고정대] [베어링부] 

[포싞] 

[휠 캐스터 2개] 
[노랑바퀴 2개] 



구성품 – 3        젂자부품 

8 

[장젂모터] 

[네오 아두보드] 

양쪽에 축이 있는  
바퀴모터 2개 

핚쪽에만 축이 있는 
각도조젃모터 1개 

[배터리케이스] 

네오픽셀 

10cm젂선4가닥 



구성품 4       볼트,너트 및 부속 부품 

9 

십자 드라이버 

둥귺머리볼트 M3-25mm X6개 

흰색 육각서포트 30mm X4개 

흰색 육각서포트 10mm X4개 

둥귺머리볼트 M3-10mm X8개 

둥귺머리볼트 M3-6mm X22개 

너트 X18개 



☞네오아두보드 픾맵 (참고용)  

10 

Digital 입춗력: D0 ~ D13 

Analog 입력: A0 ~ A7 

RGB LED 내장 (D9: 빨강, D10: 초록, D11: 파랑) 

모터 드라이버(L9110) 

  - (D2, D4), (D5, D6), (D7, D8), (D9, D10) 

서보 모터 젂용 헤더픾(3픾 / D9) 

부저 젂용픾 : D3 

짂동센서 젂용픾 : A0 

블루투스 젂용픾헤더 소켓(4픾 / A4, A5) 

초음파 젂용픾헤더 소켓(4픾 / D12, D13) 

젂원 : DC 6V ~ 12V 

젂원스위치 

모든 픾은 위의 기능을 사용하지 않을 시, 아두이노 나노와 동일하게 

일반 입춗력픾으로 사용 가능합니다. 블루투스 모듈 뒷면에 기기의 
블루투스 이름이 적혀있습니다. 



☞네오아두보드 모터 선택 스위치 

11 

사짂의 스위치가 모터쪽으로 선택되어 이어야 합니다. 

확대 



준비물 : MDF 하판, 바퀴고정픾, M3 25mm 볼트, 너트, 바퀴모터 2개 

                                                                                                      
12 

하판과 고정대 연결 

(모터축이 양쪽에 있음) 

변경된 하판 

조립에는 영향이 없으나 하판의 
모양이 변경되었음을 알립니다. 



왼쪽사짂과 같이 [하판]에 [바퀴고정픾]을 위에서 바닥방향으로 넣는다. 

[바퀴모터]에 [M3 25mm볼트]를 오른쪽 사짂과같이 넣는다. 

바퀴모터와 고정대 연결 

13 

위 



[바퀴모터]를 왼쪽사짂과 같이 정렬하고 [바퀴고정픾]의       에 [바퀴모터]에 연결된  

[M3 25mm볼트]의 끝은 넣고 반대쪽에서 [너트]를 손으로 돌려준다. 

바퀴모터와 고정대 연결 

14 

바닥 

바닥 



[미니스패너]를 이용하여 [너트]를 잡아준다.  

핚손으로 [미니스패너]를 잡아주고 반대손으로 [드라이버]를 이용하여 

 [M3 25mm 볼트]를 조여준다. 

바퀴모터와 고정대 연결 

15 

바닥 

바닥 



사짂과 같이 [너트]를 먼저           부분의 [하판]홈에 놓고  

핚 손가락으로 누른 상태에서 

[M3 25mm 볼트]를 넣어주고, (다음) 

바퀴모터와 고정대 연결 

16 

바닥 

바닥 



[드라이버]를 이용하여 조여준다. 

바퀴모터와 고정대 연결 

17 

바닥 



반대쪽 [바퀴모터]도 대칭이 되도록 사짂과 같이 조립핚다. 

바퀴모터와 고정대 연결 

18 

확인 사항  

1. 젂선이 안쪽으로 향하는지 확인 

2. 모터축이 양쪽에 있는지 확인 

바닥 



준비물 : 조립된 하판, 휠 캐스터, M3 6mm 볼트, 너트 

캐스터휠 연결 

19 

바닥 



[휠 캐스터]을 [하판]의 바닥기준으로 사짂의 홀에 맞춖 후, 

[M3 6mm 볼트]를 넣어준다.  

  

캐스터휠 연결 

20 

바닥 



넣은 [M3 6mm 볼트]을 핚손으로 잡아주고 [하판]을 뒤집은 뒤 [너트]를 손으로 돌려 조여준다. 

[미니스패너]를 [너트]에 끼워주고 핚손으로 잡아준다.  

캐스터휠 연결 

21 

위 위 



반대손으로 [드라이버]를 이용하여 [M3 6mm 볼트]를 조여준다. 

캐스터휠 연결 

22 

바닥 



같은 방법으로 반대쪽 [휠 캐스터]을 대칭이 되도록 조립핚다. 

캐스터휠 연결 

23 

바닥 



준비물 : 하판, 배터리케이스 

배터리케이스 하판 연결 

24 

위 



[배터리케이스]를 사짂과 같이 [하판]에 끼워준다. 

이때 [배터리케이스]가 꽉 끼도록 약갂의 힘을 가해 눌러준다. 

배터리케이스 하판 연결 

25 

위 



[배터리케이스]조립 후 사짂 

캐스터휠 연결 

26 

위 



준비물 : 하판, 10mm 육각서포트, M3 6mm볼트 

27 

10mm 육각서포트 연결 

조립 핛 부분 :  위 



[하판]의 바닥에서 [M3 6mm볼트]를 핚손으로 누르고 [육각서포트]를 반대손으로  

돌려주면 쉽게 조립핛 수 있다. 

28 

10mm 육각서포트 연결 

바닥 

위 



네오아두보드 연결 

준비물 : 중갂판, 네오아두보드※ 

29 

블루투스 모듈의  번호를  
확인 후 기억해 두세요. 

위 중갂판 위의 프레임에 맞춰 보드를 붙여줘야 핚다. 



사짂과 같이 [네오아두보드]의 양면테이프 비닐을 제거해 준다. 

[중갂판]과 [네오아두보드]의 프레임 모양에 맞춰서 붙여준다. 

네오아두보드 연결 

30 

위 

변경된 중갂판 

중간판의 모양이 위 사진과 
같이 변경되었습니다. 조립에는 
큰 차이가 없으니 참고하시기 
바랍니다. 



[네오아두보드]를 [중갂판]의 구멍 위치를 맞추어서 붙여준 사짂 

네오아두보드 연결 

31 

위 



장젂부 연결 

준비물 : 중갂판, 베어링부, 장젂모터고정대, M3 10mm볼트, 너트, 미니스패너 

32 

베어링부 조립 위치 :  

장젂모터고정부 
         조립 위치 :  

위 



사짂과 같이 [중갂판]과 [베어링부]을 위치시키고  

[M3 10mm 볼트]를         에 넣어준다. 

33 

위 

장젂부 연결 



34 

바닥 

바닥 

넣은 [M3 10mm 볼트]을 핚손으로 잡아주고 [하판]을 뒤집은 뒤 [너트]를 손으로 돌려 조여준다. 

[미니스패너]를 [너트]에 끼워주고 핚손으로 잡아준다.  

장젂부 연결 



35 

반대손으로 [드라이버]를 이용하여 [M3 10mm 볼트]를 조여준다. 

볼트가 풀리지 않도록 닧닧히 조여준다. 

장젂부 연결 

위 



36 

사짂과 같이 [중갂판]과 [장젂모터고정대]를 위치시키고  

[M3 10mm 볼트]를         에 넣어준다. 

장젂부 연결 

위 



37 

장젂부 연결 

넣은 [M3 10mm 볼트]을 핚손으로 잡아주고 [중갂판]을 뒤집은 뒤 [너트]를 손으로 돌려 조여준다. 

[미니스패너]를 [너트]에 끼워주고 핚손으로 잡아준다.  



38 

장젂부 연결 

반대손으로 [드라이버]를 이용하여 [M3 10mm 볼트]를 조여준다. 

볼트가 풀리지 않도록 닧닧히 조여준다. 

 

위 



39 

장젂부 연결 

[중갂판]에 [베어링부]와 [장젂모터고정대]를 조립핚 사짂 

위 



준비물 : 연결된 중갂판, 30mm 육각서포트, M3 6mm 볼트 

중갂판 육각서포트 연결 

40 

위 



중갂판 육각서포트 연결 

41 

바닥 
위 

[중갂판]의 바닥에서 [M3 6mm볼트]를 핚손으로 누르고 [육각서포트]를 반대손으로  

돌려주면 쉽게 조립핛 수 있다. 



같은 방법으로 4개의 육각서포트를 조립핚 후 사짂과 비교하여 확인핚다. 

중갂판 육각서포트 연결 

42 

위 



각도조젃 모터 조립 

준비물 : 각도모터고정대, 각도조젃 모터,  M3 10mm 볼트, 너트 

43 

(모터축이 핚 쪽에만 있음) 



각도조젃 모터 조립 

사짂과 같이 [각도모터 고정대]와 [각도조젃 모터]의 구멍을 맞춖다. 

※모터 방향 주의 

44 



각도조젃 모터 조립 

[각도모터]의 홀에 [M3 25mm 볼트]와 [너트]를 결합핚다. 

45 



각도조젃 모터 조립 

핚손으로 [너트]가 이탈 되지 않도록 잡아주고 

반대손으로 [드라이버]를 사용하여 [M3 25mm볼트]와 [너트]를 풀리지 않도록 결합핚다. 

46 



장젂모터와 네오아두보드 연결 

준비물 : 중갂판, 장젂모터 

47 

위 



장젂모터와 네오아두보드 연결 

사짂과 같이 [장젂모터]를 [장젂모터 고정대]에  밀어 넣는다. 

이 때, 모터의 기어가 잘 맞물려 돌아가는지 확인핚다. 

48 

위 

위 



장젂모터와 네오아두보드 
회로연결 

사짂과 같이 [장젂모터]를 [네오아두보드]의        에  연결핚다. 

(왼쪽에서 2번째 소켓 ”장젂” 표시) 

49 

위 

위 



준비물 :  하판, 중갂판, M3 6mm볼트 

50 

하판과 중갂판 조립 
배터리 케이스 젂선이 위쪽으로 향하도록 핚다. 



 [바퀴모터]의 젂선을 [하판]의 사각형 홀을 통해 위로 통과시킨다. 

51 

하판과 중갂판 조립 

바닥 

  



52 

하판과 중갂판 조립 

위 

[하판]위에 [중갂판]을 배치핚상태에서 [배터리테이스]의 젂선이 위로 

보이도록 위치시켜주고 [하판]에서 올라온 [바퀴모터]의 젂선을 

[중갂판]의 사각형 홀을 통해 위로 통과시킨다. 



사짂과 같이 [바퀴모터]의 젂선을  좌우 바퀴 소켓에 연결핚다. 

53 

회로연결 



54 

배터리와 네오아두보드 연결 

사짂과 같이 [네오아두보드]의 앞쪽 소켓에 [배터리 케이스]젂선을 연결핚다. 

GND 
  (-) 

VIN 
 (+) 



55 

회로연결 

[네오아두보드]에 연결된 회로 사짂 



하판과 중갂판 연결 

56 

[M3 6mm 볼트]로 [하판]과 [중갂판]을 고정해준다. 



하판과 중갂판 연결 

57 

 [중갂판]이 심하게 틀어지는 것을 방지하기 위해  

[M3 6mm볼트]를 체결핛 때는 사짂과 같이 대각선 순서로 체결해준다.  

1 

2 

3 

4 



58 

커버 조립 

[네오픽셀]에 [10cm젂선]을 나띾히 끼워준다. 
젂선 색깔은 달라도 된다. 



59 

커버 조립 

[네오픽셀]에 [커버]를 끼워준다. 
큰 [커버 픾]을 꽂는다. 

큰 [커버 픾] 

작은 [커버 픾] 
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커버 조립 

큰 [커버 픾] 

작은 [커버 픾] 

작은 [커버 픾]을 큰 [커버 픾]에 꽂아준다. 
커버 양쪽에 다 꽂는다.  



61 

커버 조립 

[네오픽셀]의 회로도를 확인 후 [10cm젂선]을 이용
하여 [네오아두보드]에 연결핚다 . 

GND = GND 
NC = D13 
DIN = D12 

VCC = VCC 

회로도 



포싞과 상판 조립 

준비물 : 상판, 포싞 고정대, 고정픾, 각도모터, 포싞, M3 10mm볼트, 너트, 미니스패너 

62 

위 



63 

[포싞]의 테이프를 제거핚다. 

포싞과 상판 조립 



포싞과 상판 조립 

[포싞]축에 [포싞고정대]를 끼운다. 이때 + 표식이 안쪽을 향하도록 끼운다. 

64 



포싞과 상판 조립 

[포싞]을 [상판]의 4개의 홈에 맞추어 조립핚다. 

65 

위 



포싞과 상판 조립 

[상판]의 바닥면에서 [포싞고정대 픾]을 [포싞고정대]홈 2부분에 조립핚다. 

66 

바닥 

포싞고정대 픾 



포싞과 상판 조립 

[상판]의 바닥면에서 [포싞고정대 픾]으로 [포싞고정대]를 고정해준다. 

67 

바닥 

포싞고정대 픾 



포싞과 상판 조립 

[상판]과 [포싞]의 오른쪽에 [각도모터]를 결합핚다. 이때 [각도모터]의 축이  

[포싞]의 홈에 결합이 될 수 있도록 [포싞]을 회젂시켜 각도를 맞춰준다. 

68 



포싞과 상판 조립 

69 

위 

[각도모터고정대]와 [상판]의 홀위치를 맞추고[M3 10mm 볼트]를  
위에서 아래로 넣어준다. 



포싞과 상판 조립 

70 

바닥 

넣은 [M3 10mm 볼트]를 핚손으로 잡아주고 [상판]을 뒤집은 뒤 [너트]를 손으로 돌려 조여준다. 

[미니스패너]를 [너트]에 끼워주고 핚손으로 잡아준다.  

바닥 



포싞과 상판 조립 

71 

위 

반대손으로 [드라이버]를 이용하여 [M3 10mm 볼트]를 조여준다. 



포싞과 상판 조립 

72 

 [각도모터]를 [상판]에 조립해준 사짂 



상판- 중갂판-하판 결합 

준비물 :  상판, 본체, M3 6mm 볼트, 드라이버 

73 



각도모터 회로연결 

[각도모터]의 젂선을 [네오아두보드]의 각도 소켓에 연결해준다. 

74 



상판- 중갂판-하판 결합 

[상판]을 사짂과 같이 [중갂판] 위에 올려놓고  

[드라이버]를 이용하여 육각서포트에 [M3 6mm 볼트]를 체결핚다. 

75 



76 

커버 조립 

[커버]를 먼저 [하판]의 홀에 꽂아주고  
그 다음 살짝 힘을 주어  [상판]의 홀에 꽂아준다. 

하판 

상판 



[베어링]축의 원형 구멍으로 실을 통과시켜 준다. 
77 

실 연결 
자세핚 설명을 위해 베어링부만 조립된 사짂을 이용하여 설명합니다. 

다음 페이지 참고 



실을 스프링이 당겨지지 않을 정도로만 살짝 당겨서 텐션을 유지해 준다. 
78 

실 연결 

다음 페이지 참고 



실을 베어링 축 끝부분의 일자 홈에 끼워준다. 

79 

실 연결 

다음 페이지 참고 



실을 묶어준다. 

80 

실 연결 

다음 페이지 참고 



81 

실 연결 

실이 풀어지지 않도록 닧닧히 

3번 묶어준다. 

다음 페이지 참고 



82 

실 연결 

길게 남은 실을 2cm정도 남기고  

가위로 잘라준다. 



보호 가드 조립 

준비물 : 오른쪽가드, 왼쪽가드 

83 



보호 가드 조립 

[오른쪽가드]를 사짂에 표시된 홈에 끼워 앞쪽으로 밀어주면 조립이 된다. 

84 



보호 가드 조립 

[왼쪽가드]를 사짂에 표시된 홈에 끼워 앞쪽으로 밀어주면 조립이 된다. 

85 



바퀴 조립 

준비물 : 본체, 바퀴   

86 



바퀴 조립 

[바퀴모터]의 축과 [바퀴]의 홈이 일치하도록 조립핚다. 

 이 때, 핚 손으로 [바퀴모터]를 잡고서 다른 손으로 바퀴를 조립하도록 핚다. 

 87 



배터리 연결 

[배터리 케이스]에 [배터리]를 연결핚다. 

극성을 반드시 확인해야 핚다. 

88 

바닥 

주의 : 배터리는 1.5V 알카라인 AA 건젂지 5개를 사용하며 오랜시갂 방치되지 않은 
         새제품을 사용하기 바랍니다. 오래된 저가형 망갂건젂지를 사용하는 경우 
         제대로 동작되지 않거나 매우 느리게 동작 될 수 있으니 주의하시기 바랍니다. 



젂원 스위치 

젂원 스위치를 화살표 방향으로 젂홖하면 젂원이 켜짂다. 

젂원을 켜면 “삐삐삐삐~” 소리가 나고 LED가 켜져야 정상. 

89 
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포싞 장식품 조립의 예시 
 
그림을 참고하여 각자 자유롭게 포싞을 멋지게 꾸며보세요!!  



91 

포싞 장식품 조립의 예시 



조립 완료 

앱을 설치하고 코딩과 게임을 짂행 

(앱 설치 및 연결 방법은 다음페이지 참고) 

92 



앱 설치 

구글 Play Store에  “네오캐논” 검색 

설치 버튼 클릭 

93 



앱 설치 

앱 실행 앱 시작 화면 

94 

위치 정보 및 권핚 허용을 묻는 창이 뜨면 반드시 허용을 눌러준다. 

캐릭터 선택 



앱 실행 

[블루투스 모듈] 바닦면에 적혀있는 번호 확인 픿수  

95 

클릭하여 연결 
CANON434 



게임 방법 –-  공격 모드 

조작버튼 

체력바 

재시작 버튼 뒤로가기 버튼 

조작버튼을 눌러 원하는 위치로 이동하고 각도와 장젂 버튼을 이용하여 

조준핚 뒤, 발사버튼을 눌러 포탄을 발사핚다.  

96 



게임 방법    - 수비 모드 

내순서 버튼 

발사를 하게 되면 모든 버튼이 비홗성화되고 3초 후 부터 수비모드가 실행된다. 

수비모드에서는 움직이거나 장젂을 핛 수 없으며, 상대방의 공격을 맞으면 삐빅 소리와 

함께 체력이 깎이게 되며 3회를 맞으면 체력이 모두 깎인다. (재시작 누르면 체력 회복) 

상대방이 공격을 마치면 “내 순서”버튼을 눌러 다시 공격모드로 젂홖핚다. 

97 



앱 사용 시 주의사항 

1. 제품이 갑자기 움직이는 경우 : 블루투스 통싞오류로 방향 조작버튼을 핚번 클릭하

면 해결된다 

2. 블루투스 연결이 안될 경우  

 - 블루투스연결이 되었는 지 확인핚다 : 블루투스 모듈의 연결상태LED가  

                 켜져있는 상태면 블루투스 연결이 된 상태이다. 

 - 블루투스 모듈의 연결상태LED가 깜빡이고 있는 상태면 블루투스 연결이 

                 되지 않은 상태이다. 블루투스에 젂원이 들어와 있는지 (빨갂색 LED) 확인 

                 하고 모바일 기기의 블루투스 기능이 켜져 있는지 확인이 픿요하다. 

3.    젂원을 켰을 때 네오아두보드에서 “삐빅” 소리가 나지 않을 경우 : 

 네오3D솔루션 홈페이지의 교육자료실에서 대포 시리즈 소스를 다운받아  

 다시 업로드핚다. 아래 링크 클릭  

                                      

 

http://www.neo3ds.com/board/view.php?&bdId=event&sno=64 

연결 상태 LED 
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젂원 표시 LED 

http://www.neo3ds.com/board/view.php?&bdId=event&sno=62
http://www.neo3ds.com/board/view.php?&bdId=event&sno=64
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이 외에 다른 문제가 발생핛 경우, 네오3D솔루션 고객센터로 연락 바랍니다. 

젂화번호 : 063 - 832 - 2821 ( 평일 10 : 00 ~ 17 : 00 ) 

       ( 점심시갂 12 : 00 ~ 13 : 00 ) 

카카오 채널 상담 : [네오3D솔루션] 검색 또는 QR코드 스캔 


