
본설명서는 게임플러스에듀에 저작권이 있
습니다. 상업적사용을 금합니다
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1. 아두이노 mega2560 드론
개발자키트소개
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1. 아두이노 mega2560 드론 개발자 키트 소개

• 아두이노 mega2560 드론 개발자 키트는 LED가장착된 SK480 프레임을사용하고
mega2560보드를사용하여GPS,텔레메트리등다양한추가기능을부담없이활용할수
있는드론KIT입니다.

• Wheelbase(축간거리)480mm,높이는190mm,무게는1055g(전체조립시)입니다.
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1. 아두이노 mega2560 드론 개발자 키트 소개

• 아두이노 mega2560드론개발자키트는의특징은다음과같습니다.

① Mega2560을메인보드로사용하여아두이노프로그램을업로드할수있습니다.

② UNO와같은기본보드보다성능이향상된mega2560은많아진디지털 I/O핀과아

날로그입력핀, 스케치를위한큰메모리공간으로복잡한프로젝트를가능하게합

니다.

③ SK480 프레임을사용하여LED를바로장착가능하고,  조립이편리하며, 위로휜암대

는기체의안정성을향상시켜줍니다.

④ 드론밑면에카메라마운트공간및배터리마운트가있어활용하기좋습니다.

⑤ 프레임활용면적이넓어캠, GPS, LED등추가부품의선택의폭이넓습니다.

⑥ GPS를사용하여여러비행모드를추가,변경테스트해볼수있습니다.

⑦ 텔레메트리를사용하여실시간으로 GPS의상태와위치, 비행모드를확인하

고데이터를수정할수있습니다.



2. 쿼드콥터(Quadcopter)란?
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2. 쿼드콥터(quadcoptor)란? 

tricoptor quadcoptor+ Hexacoptor HQuadcoptor x

쿼드콥터란영어의접두사quad(4개)를의미하며모터가4개로돌아가는드론을말합니다.
따라서앞에붙는어원에따라[Tri(3개),quad(4개),hexa(6개)]날개의개수를알수있습니다.
그다음콥터뒤에나오는 +, X, H 등은드론의모양을설명해주는것이므로날개
의배치모양을통해 +인지 X인지기호를써서알려줍니다.



3. 드론의작동방식
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3. 드론의작동방식(MODE2) 

Yaw

Throttle Pitch

Roll

일단크게드론을작동하는방식은Throttle, Pitch, Roll, Yaw로이루어집니다.(쓰로틀,피치,롤,요)
Throttle은비행기자체의상승, 하강을나타내며, Pitch는드론자체의전진과후진, Roll은드론자체의좌진또
는우진으로변경, Yaw는좌향변경또는우향변경을나타냅니다. 
MODE1은Throttle이오른쪽에Pitch가왼쪽에설정되있고
MODE2는Throttle과Pitch만반대로되어있습니다.Yaw와Roll의위치는같습니다.(MODE1과2 비교기준)
그다음중요한점은드론에서모터의프로펠러가돌아야할경우때모두같은방향으로돌지않는점입니다. 모든
모터들이같은방향으로돌면드론자체를외부의영향에의해조종하기가쉽지않습니다. 따라서홀수모터의드
론을제외하고짝수모터의드론은한날개를기준으로서로대각선으로같은방향으로돌아갑니다.  
이부분은모터와변속기조립시한번더설명됩니다.
<위조종기의기준은MODE2를기준으로한사진입니다>



4. 부품확인
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4. 부품확인
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4. 부품확인

SK480 Frame Set
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4. 부품확인

아두이노 mega2560 + Cable 2212 Motor Set



14

4. 부품확인

20A ESC 변속기 x 4 9.4x5 Propeller x 8 (CW/CCW)
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4. 부품확인

GPS 모듈 GPS Folding Base Antenna
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4. 부품확인

3DR Radio Telemetry Module GY-86자이로센서모듈

admin
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4. 부품확인

3S 2200mAH 리포배터리 전압배터리셀체커
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4. 부품확인

OLED 0.96”inch 4pin 모듈
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4. 부품확인

XT60 Plug Male Cable 18AWG 실리콘전선
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4. 부품확인

뒤퐁케이블 F to F 40pin 20cm 뒤퐁케이블 F to F 40pin 10cm
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4. 부품확인

벨크로타이 3 pcs(1pcs는프레임동봉) 양면테이프
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4. 부품확인

Cable 타이 20pcs 6각렌치세트
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4. 부품확인

수축튜브 벨크로테이프
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4. 부품확인

헤더핀 2.54pitch 노말타입 40pin 헤더핀 2.54pitch 롱타입 40pin
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4. 추가 옵션 항목

Imax B6 80W 배터리충전기 Devo7 조종기및수신기
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4. 추가 옵션 항목

 2.4GHZ 배터리추가여유분

admin



admin
텍스트박스
FS-i6



5. 조립순서및설명
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▶주의사항◀

1) 조립 전 반드시 조립 지시서 와 프레임에 동봉된 조립 설명서를 같이 참고 할 것

2) 기체를 완전 조립하여 테스트 비행 전까지 프로펠러는 조립하지 말 것

3) 배터리는 출고 시 완충이 아니므로 충전 후 사용 할 것

4) 초보자는 숙련 자 와 함께 비행 할 것

5) 배터리 충전 시 규정 충전기를 사용하여주시고 충전 중 자리를 비우지 말 것

6) 배터리의 올바른 관리 방법은 셀 당 완충 시 4.2V이고 방전 시 3.5~6V입니다 주기

적으로 셀 체크를 하여 주십시오
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프레임 밑면에 랜딩 스키드 고정 홀더를 장착합니다
(프레임box 안에 있는 조립 설명서 2번 참조)
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M3x4 볼트를홀더가운데구멍에넣어살짝조여줍니다
(1.5인치작은렌치를사용합니다 )
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M2.5x6 볼트를사용하여랜딩스키고정홀더를장착합니다
( 2인치렌치를사용합니다 )
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파이프를연결하고적당한위치에서고정홀더에살짝조였던 M3x4 볼트
를렌치를사용하여꽉조여주어파이프를고정시킵니다

(프레임box 안에있는조립설명서 2번참조)
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장착 완료 모습
(프레임box 안에 있는 조립 설명서 2번 참조)
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카메라 마운트와 모터마운트를 M2.5-p0.45x5 볼트를 사용
하여 조립해줍니다

34



배터리 마운트 와 카메라 마운트 장착모습
(프레임box 안에 있는 조립 설명서 2번 참조)
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파이프에카메라마운트와배터리마운트를장착합니다
후에랜딩스키드장착을위해배터리마운트의위치를정중앙이아닌

살짝오른쪽에배치하여줍니다
(프레임box 안에있는조립설명서 2번참조)
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밑면조립완료모습
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암대 LED 밑으로 넣기 위한 모터 연장선을 작업합니다
실리콘 전선 15cm로 3개를 만들며 색상은 무관합니다

납땜 후 수축 튜브 작업을 한다
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모터 조립(반드시 동봉된 규정 볼트를 사용합니다)
프레임 BOX에 동봉된 M3x7볼트를 사용합니다

1,3번 위치는 검은색 너트 모터 2,4번 빨간색 너트 모터 사용
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검은색의 너트 모터는 1,3번 위치에
조립합니다



모터 방향 확인(프로펠러는 조립하지 말것)
(1 , 3 번은 시계방향 2 , 4 번은 반 시계)

1 2

4 3

정면
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암대에 모터 장착 및 연장선 작업을 합니다

납 땜 후 추축 튜브작업
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LED 봉투를 열어 기판에 케이블을 먼저 연결한 다음
모터 연장선 위에 암대에 장착합니다

( 조립 설명서 1번 참조 )
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LED 케이블은 아래 그림과 같이 밑으로 빼줍니다
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LED 기판 위에 커버를 덮고 M1.5x8 볼트를 조여줍니다
암대 조립완료 모습
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프레임암과랜딩스키드를동시에조립합니다
M2.5x8 볼트를사용합니다

( 조립설명서 3번참조 )
암고정시 LED색확인(기체앞뒤구분)
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암,랜딩 스키드,배터리, 카메라 마운트 조립완료 모습
( 조립 설명서 3번 참조 )
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원하는 색을 앞으로 정하고 LED 잭을 연결합니다
(1번2번 같은 색 3번4번 같은 색)

( 조립 설명서 LED 연결도를 참조 )
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변속기(ESC)에 양면 테이프 작업 후 변속기 전원 배선을 납땜합니다
(적색+ ,검정-)

48



변속기(ESC)를 프레임에 고정해줍니다
메인보드에 연결할 신호선은 한쪽으로 모아 빼줍니다
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변속기 4개를 개별 캘리를 실시하고 모터
방향을 확인 합니다(

*캘리 방법: 조종기 전원을 켠다
스로틀을 올린다
변속기 신호 선을 수신기 스로틀에 연결 한다
배터리를 연결한다
삐리리~삐 소리 후 즉시 조종기 스로틀을 내린다

변속기 모터

수신기

변속기 신호선 3선중 두선을 바꾸어 주면
모터 회전 방향이 변합니다
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모터 방향 확인(프로펠러는 조립하지 말것)
(1 , 3 번은 시계방향 2 , 4 번은 반 시계)

1 2

4 3

정면
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M2.5x6 볼트를 사용하여 프레임 상판을 조립합니다
( 정면 방향을 확인합니다 )

프레임 상판을 암대에 먼저 조립 후
mega2560 및 브레드보드를 장착합니다
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드론 실드 사용설명서
MEGA 2560에 장착하여 드론을 보

다 안전하고 편리하게 사용 할 수 있도록 제작된 부
품 입니다

배선을 최소화 하여 접촉불량 또는 노이즈를 줄여 기
체 자동 제어를 정밀하게 하였으며 GPS , 텔레메트리 , 

수신기 등을 간편하게 장착할 수 있습니다



배선도



메가2560 ICSP핀을 구부려 주세요



드론실드 배선도

ESC(변속기)

GPS

텔레메트리

수신기전원

I2C

쿼드콥터 X

드론 – 실드
ESC     

RX 0
TX 1

ESC1 -- 2 
ESC2 -- 5
ESC3 -- 3
ESC4 -- 6

10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0



드론실드 배선도

ESC(변속기)

GPS

텔레메트리

수신기전원

I2C

핵사드론 X

드론-- 실드
ESC   

RX 0
TX 1

ESC1 -- 2 
ESC2 -- 5
ESC3 -- 7
ESC4 -- 3
ESC5 -- 6
ESC6 -- 8

10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

스로틀, 에일러론(롤), 엘리베이터(피치), 러더(요), 기어(AUX1), AUX2, AUX3



mega2560과브레드보드에헤더핀을장착해줍니다
헤더핀을장착하는이유는점퍼선이나케이블의불안전한배선

으로인한배선결함을방지하기위함입니다
( 아래그림을참고하여해당위치에장착합니다 )
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Long 타입 헤더핀을 자나 넓은 판을 사용하여
mega2560에 꽂은 후 지그시 눌러줍니다
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Long 타입 헤더핀을 자나 넓은 판을 사용하여
브레드보드에 꽂은 후 지그시 눌러줍니다
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양면 테이프를 mega2560 밑면에 두 겹 붙여 장착합니다
반드시 프레임 상판을 먼저 장착하고 mega2560을 붙여줍니다
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상판을 암대에 조립 후 GY-86과 mega2560을 붙여줍니다
GY-86이 기체의 정중앙에 가도록 브레드보드를 붙여줍니다

노란 사각형 자리에 mega2560을 붙여줍니다
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메가 2560 전원 연결하기

프레임에서 5V 또는
11V 를 메가2560의
POWER  VIN에 연결한
다
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GY86과 메가2560 연결하기

GY86             메가2560

VCC-IN           POWER 5V
3.3V
GND              GND
SCL               SCL 21
SDA              SDA 20

브레드 보드의 가로 방향 단자는 서로 연결된 단자 입니다
위 노란 선 안쪽의 가로방향 헤더 핀은 연결되어 있습니다

OLED   GY86

SCL      SCL

SDA     SDA

VIN      VIN

GND     GND

64

GY86공통단자



수신기와 메가 2560 연결하기

수신기 메가2560

ELEV                 A10
AILE                  A9
THRO                A8
RUDD                A11
GEAR                A12
AUX1                A13
전원BATT
브레드보드 GY-86 공용단자 Vin
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변속기(ESC)와 메가 2560연결하기
(변속기(ESC)의 3P 커넥터 잭을 메가2560에 연결)

1 2

34

모터(ESC)            메가2560

모터1                 PWM 2
모터2                 PWM 5
모터3                 PWM 3
모터4                 PWM 6                 
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▶아두이노 Multiwii 2.3 소스는 e-mail로직접보내드립니다◀
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GPS연결하기

GPS           브레드 보트 공통단자

VCC                 5V
GND                GND
TX             메가2560  RX2  17번
RX             메가2560  TX2  16번
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장치 관리자에서 포트(COM)를 확인한다
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GPS , 텔레메트리

GPS
텔레메트리
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3DR radio Config 텔레메트리 사용법
1.PC 장치 관리자에서 확인
2.Baud를 57600으로
3.1번과 2번을 확인하였다면 3번 Load settings을 클릭하면 화면과 같이 생성 된다(미 생성시(FTDI이
용 직접 Upload 해야함

4.MEGA 2560 Serial com speed와 동일하게 함
5.무선 통신 속도를 최대
6.텔레메트리의 주파수 채널(동일한 장소에서 여러 사람이 사용시 각기 다른 채널을 사용
하여야 함

7.적색이 Local(지상)   노랑이 Remote(기체) 쪽이며 양쪽의 모든 내용이 동일하여야 하며 동일할 경
우 7번 Save settings클릭 한다

1
2

4
5

6

3

7
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Win GUI사용법 – Multiwii 2.3버전을 사용해야 합니다
https://code.google.com/archive/p/mw-wingui/downloads

위 사이트에서 위에서 두번째 WinGUI_2.3pre8(b5).zip 다운로드
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.ezio.multiwii

위 사이트에서 핸드폰용 EZ-GUI 다운로드
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장치 관리자에서 포트(COM)를 확인한다
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포트 확인 후 텔레메트리 Speed 설정 후 CONNECT
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Win GUI 연결된
(GPS 연결시 현 위치가 표시됨)
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Flight tuning은 PID및 RC의 전반적인 설정을 할 수 있다.
(ㅁ 의 창은 PID ㅁ 는 조종기 감도 ㅁ 비행 중 고도,속도 등)
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Sensor Graph는 각 센서들의 작동 유무를 확인 할 수 있다
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RC Control Settings에서는 플라이트 모드를 설정할 수 있다
(설정 방법은 AUX채널에 스위치를 연동하고 해당 채널의 창을
클릭하면 그림처럼 활성화 되며 흰색으로 표시되며 비행모드에

적색 등이 들어온다.)
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현재 기체의 상태를 점검 할 수 있으며 비행 전 반드시 확
인하여야 할 사항이다.

GPS 수신 6개 확인 중
총 12개 정상

조종기 신호 정상
지자기와 기압계 작동 중
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Mission 설정
(1.지도를 보고 원하는 위치에서 마우스 오른쪽 클릭하고 Add 

Waypoint를 클릭하면 그림 처럼 point1이 설정되며 우측에 좌표
가 설정 된다 )

(2. 마지막 Point를 RTH로 하면 처음 위치로 오며 각 포인트에서
원하는 자세를 설정 할 수 있다.)

Point
좌표

고도
삭제
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6. 조종기바인딩하기
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구매를하셨을당시조종기와수신기바인딩(조종기를켤때마다수신기와조종기를바로연결해주
는작업)이되어있지않아서키면바로연결되도록고정시켜줘야합니다. 조립작업완료된상태에서

조종기, 드론과연결된수신기를준비해주세요.

6. Devo 7 조종기바인딩하기



83

6. Devo 7 조종기바인딩하기

먼저수신기set에들어있던BIND Plug를위그림과같이BATT단자에연결해줍니다. 그
후Drone에배터리를연결합니다. 
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배터리단자를연결하면FC에전원이들어가고그전원은
수신기한테까지전달되어수신기에LED가깜빡이는것을볼수있습니다. 

깜빡이는LED는아직조종기랑연결이안되어있다는뜻이고수신기는잘작동한다는말입니다. 
깜빡이는것을확인후바인딩잭제거후Drone의배터리단자도뺐다가다시연결해줍니다.

(밑에사진은다른모델이나수신기와배터리연결시수신기에들어오는빛을보여주기위해넣었습니다.)

6. Devo 7 조종기바인딩하기
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이제조종기의Throttle을다내려놓은상태로조종기를켜줍니다. 그러면첫화면에서양옆화면과밑화면에막대기
가움직이는것이보입니다. 이는수신기의신호를찾는중입니다. 기다린후잡았으면위화면과같이나옵니다. 이때

수신기LED 불을깜빡이지않으면서로조종기와수신기가연결되었습니다.

6. Devo 7 조종기바인딩하기
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6. Devo 7 조종기바인딩하기

이제서로연동된조종기와수신기를FIXID(고정)해줘야합니다. 옆에ENT를눌러서SYSTEM을띄운
후화살표방향으로MODEL 카테고리쪽으로가줍니다.

그후밑으로내려가서제일밑의FIXID로가서ENT를눌러줍니다.



87

6. Devo 7 조종기바인딩하기

FIXID창으로가서OFF로되어있는항목을ON으로만들어준후ENT를누르고DN을눌
러줍니다
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6. Devo 7 조종기바인딩하기

조종기와연결된수신기의코드가나타납니다. 이때ENT를두번눌러주세요.
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6. 조종기바인딩하기

ENT를두번누르면고정을진행하겠냐는RUN 창이OFF로나와있습니다. 
이를ON으로만들어준후ENT를눌러줍니다
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6. Devo 7 조종기바인딩하기

고정진행중인창을보여줍니다. 이렇게하면 DEVO 7 조종기와RX701 수신기의바인딩
작업이끝났습니다. 따라서조종기를키면바로수신기와연동이됩니다. 



7. 비행모드설명
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8. 비행모드설명
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ARM:   ACRO MODE

기본 비행 모드입니다. Gyro Sensor(자이로 센서)만 사용됩니다.
멀티위 시동이 걸린 상태 표시와 동시에 Acro Mode(아크로 모드) 비행모드 표시가 됩니다. 즉, 시동이 걸린
상태인 경우 항상 ARM 표시가 됩니다.

ANGLE:  ANGLE MODE

자동 자세 유지 비행모드입니다. ANGLE 비행모드는 Accelometer Sensor 와 Gyro Sensor가 동시에 사용됩
니다.



8. 비행모드설명
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HORIZON:  HORIZON MODE

호라이즌 모드입니다. 자동 자세 유지 비행 모드입니다.
ACRO 비행모드와 ANGLE 비행모드, 2가지 비행모드가 적용됩니다. 지정된 일정 각도 초 과시 아크로 모드
로 전환됩니다. 아크로 모드에서 일정 각도 진입 시 호라이즌 모드로 변환됩 니다.

BARO:  BARO MODE

고도 유지 비행모드입니다. 고도계 센서 적용되는 경우 활성화 됩니다. 고도계 센서의 높이에 대한 값에 따
라 유지하도록 설정 되는 비행모드입니다.
참고사항 BARO 비행모드 설정이 되어 있는 경우에는 시동이 걸리지 않습니다.



8. 비행모드설명
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HORIZON:  HORIZON MODE

호라이즌 모드입니다. 자동 자세 유지 비행 모드입니다.
ACRO 비행모드와 ANGLE 비행모드, 2가지 비행모드가 적용됩니다. 지정된 일정 각도 초 과시 아크로 모드
로 전환됩니다. 아크로 모드에서 일정 각도 진입 시 호라이즌 모드로 변환됩 니다.

BARO:  BARO MODE

고도 유지 비행모드입니다. 고도계 센서 적용되는 경우 활성화 됩니다. 고도계 센서의 높이에 대한 값에 따
라 유지하도록 설정 되는 비행모드입니다.
참고사항 BARO 비행모드 설정이 되어 있는 경우에는 시동이 걸리지 않습니다.



8. GPS 비행모드
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GPS HOLD

= Position Hold = Auto Hovering 

Go Home 

= Return To Home = Return To Launch

Waypoint

= Mission



8. 드론기초비행연습하기
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9. 드론기초비행 연습하기

아마처음에드론날리실때생각하는대로움직이지않아서당황하셨을수도있습니다. 인터넷이나TV에서
원하는대로쉽게움직이는드론은많은연습을통해이루어지는것입니다. 절대처음접하는사람이능숙하
게운행할수없습니다. 따라서위에나온화살표방향처럼기초비행연습을한후나가시면좋습니다.
비행연습순서는사진에서위쪽화살표처럼전진후진을연습후좌우, 삼각형, 사각형순으로하면됩니다. 능
숙하게다이루어진후에는뫼비우스의고리의띠처럼원을그리면서연습하시면됩니다. 또한가지참고점
은Throttle을잘조절하여서같은고도에드론이떠있을수있도록유지하면서연습하시면됩니다. 
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본설명서는 게임플러스에듀에 저작권이 있
습니다. 상업적사용을 금합니다




