
프로젝트 명 : IoT 센서와 무선통신을 이용한 RC카 제어 

인공지능응용학과



1) 프로젝트 필요성

• 주행은 잘하면서도 주차를 어려워하는 운전자들이 많습니다. 주차를 어려워하는 

초보 운전자가 차 안이 아닌 차량 밖에서 보며 RC카를 조종하는 것처럼 주차를 

한다면 공간 감각이 비교적 부족한 노인 및 여성 운전자들도 쉽게 주차를 할 수 

있으며 뉴스에 자주 보도되는 울며 겨자 먹기 식으로 얌체 대리기사에게 부당하게 

추가 금액을 지불해야 만하는 문제도 해결할 수 있습니다. 

• 자동차와 RF의 접목으로 자동차와 키의 무선통신이 가능하며 자율 주행 자동차로 

한 발자국 더 가까워질 것이고 더 나아가 무인탐사선과 같이 건물 구조를 알아야 

할 전시상황이나 환자를 응급 구조를 해야 하는 위급상황에 사람이 진입하기 힘든 

좁은 공간, 좋지 못한 환경에서 진입이 유의합니다.



 

가속도 센서와 RF 무선통신을 이용하여 조종

기를 만들어 드론에 접목한다면 조종기를 움

직여 조종함으로 조금 더 실감 나는 조종을 

할 수 있습니다. 드론 같은 경우 조작이 어려

워 진입 장벽이 높습니다. 하지만 가속도 센

서를 이용한 조종을 한다면 조종이 쉬워 진

입장벽이 낮아지고 훈련을 받지 않아도 누구

나 쉽게 조종할 수 있게 됩니다. 요즘은 농장

물 관리에서도 드론을 이용한 농약 작업 및 

방역 작업을 하는데 조종이 어렵다 보니 드

론 조종사를 불러 인건비를 내야 합니다.

2) 동작순서도

• 조종기 ⇒ 자동차 메인 보드 (HC –11 무선통신)

• 모터 제어 순서도 (가속도 값에 따른 모터 제어)



• 가속도 센서를 조종기에 장착

• 입력받은 가속도 센서값을 무선통신으로 차량 MCU로 데이터 전송

• 가속도 센서값을 비교하여 현재 상태 판단

• 현재 상태에 따라 mot1, mot2 각각의 모터를 정회전, 역회전, 정지 상태로 제어

3) 준비 부품

센서모듈 센서명 역할

HC-11
조종기와 모터제어부의 

무선통신

PCB 제작 기판 자동차 MCU

PCB 제작 기판 조종기 MCU

LCD 모터 제동 방향 디스플레이

가속도 센서

(레귤레이터 내장)
모터 제동 방향 입력

ON / OFF 스위치 자동차, 조종기 전원 on / off

DC 모터 좌우 회전을 담당하는 모터

DC 모터 앞뒤 가속을 담당하는 모터

4) 핀 맵

센서모듈 순번 역할 연결 핀 번호

 ADXL335 3축 

가속도 센서 

1 VCC_5 VCC 

2 GND GND 

3 Y_OUT PF1



5) 시나리오 구현 방법   

1. 가속도 센서값에 따른 현재 상태 설정

• 3축 가속도 센서를 x축, y축만을 이용하여 앞뒤 중간, 좌우 중간을 판단( 1, 2, 3 ⇒ 좌우  /  4, 

5, 6 ⇒ 앞뒤 )

      1) if(value > X_ADC_LEFT) 

      2) else if(value < X_ADC_RIGHT) 

      3) else if((value <= X_ADC_LEFT) && (value >= X_ADC_RIGHT)) 

      4) if(value > Y_ADC_DOWN)

      5) else if(value < Y_ADC_UP)

      6) else if((value <= Y_ADC_DOWN) && (value >= Y_ADC_UP))    

2. 무선통신을 이용한 데이터 전송

• HC – 11 무선통신 센서를 이용하여 조종기에서 가속도 센서에 의해 판단한 현재 상태를 자동차 

MCU로 데이터 전송

3. 현재 상태에 따른 모터제어

센서모듈 순번 역할 연결 핀 번호

4 X_OUT PF0

1 VCC VCC 

2 GND GND

HC-11
3 RXD PE1 

4 TXD PE0

1 VSS GND

2 VCC VCC

LCD TC1602A

3 VEE VCC

4 RS PG2

5 R/W PG1

6 E PG0

7~14 D0~7 PA0~7

15 BL+ VCC

16 BL- GND

1 CW PF3

SZH-MT001 2 CCW PF2

3 PWM PB4

1 CW PF1

SZH-GNP093 2 CCW PF0

3 PWM PB5



• (1, 2, 3) 좌우 제어  ⇒  mot ch_2에서 제어 / (4, 5, 6) 앞뒤 제어  ⇒  mot ch_1에서 제어

• 가속도 센서의 현재 상태를 “dir”이라는 변수에 대입하고 dir 변수를 case문에 key로 사용하고 

key값에 따라 mot_run 함수를 이용하여 어떤 모터를 구동할지 선택하고 정방향, 역방향, 정지 

상태를 선택한다

   

7) 실험결과   

메인 전원은 9V건전지 1개와 알카라인 건전지 5개를 직렬로 

연결하여 제작된 PCV기판에 전원을 공급하며 정전압 레귤레

이터로 일정한 전압을 잡고 스위치를 연결해 전원을 끄고 켤 

수 있게 제작하였습니다.

모터 구동용 전원은 메인과 같이 쓰는 1.5V 알카라인 건전지 

5개를 직렬로 연결하여 모터에도 전원을 공급하고 혹여나 전

원이 부족할 수도 있는 현상을 방지해 1.2V 니켈 카드뮴 배터

리 6개를 2개씩 병렬로 연결하고 나머지를 직렬로 연결하여 

모터구동용 전원을 추가하여 제작하였습니다.               

               

DC모터 두 개를 사용하며 모터1은 전진과 후진의 가속을 담당

하고 모터2가 오른쪽과 왼쪽의 방향조절을 담당한다. 모터1의 

CW는 정회전을 CCW는 역회전을 의미합니다. CW(정회전)일 

경우 앞바퀴와 뒷바퀴가 다 회전을 하고 CCW(역회전)일 경우 

뒷바퀴만 회전하며 전진의 힘을 더 좋게 구상하였고 모터2도 

마찬가지로 CW는 정회전을 CCW는 역회전을 의미합니다. CW(정회전)의 경우 오른쪽으로 CCW(역회

전)의 경우 왼쪽으로 방향을 조절하도록 제작하였습니다.  

HC-11은 RF수신 모듈로 조종기와 자동차에 각각 하나씩 부착되

어 서로 통신을 합니다. 조종기의 가속도 센서에서 값을 받아서 

조종기에서 자동차로 그 값을 보내고 자동차에서는 조종기의 값

을 받아야 모터를 구동시켜 자동차를 움직이게 합니다.



ADC0는 가속도 센서의 X축의 값을 ADC1은 가속도 센서의 Y축

의 값을 읽습니다. X축은 가로 Y축은 세로를 의미하며 X축의 값

이 기준 값보다 크면 왼쪽, 작으면 오른쪽을 의미하고 Y축의 값

이 기준 값보다 크면 아래쪽 작으면 위쪽으로 인지할 수 있도록 

제작하였습니다. 아래쪽은 후진이고 위쪽은 전진을 의미합니다.

LCD의 핀은 16개이며 1~3은 전원부 핀이고 15~16은 LCD 밝기조

절에 관한 핀이고 4~6은 LCD 기본적인 기능을 하는 핀이며 실제

적으로 표시가 될 부분은 7~14번 8개의 핀입니다. LCD에 표시되

는 문구는 조종기부분의 값을 보여주는데 사용을 했습니다. 기울

임의 방향을 가속도 센서로 값을 읽고 LCD창으로 보여줍니다. 

보여줄 때에는 X축과 Y축의 값을 보여주고 기울기의 방향을 표

시해 줍니다. 

■ 시제품 제작

• 시제품 제작 시 애로사항으로는 급하게 아이디어를 바꾸게 되어 하드웨어 부분에서 시간도 부

족하고 설계부분에서도 막막하였습니다. 하지만 여러 홈페이지나 사촌 형한테 하드웨어적으로 

자문을 구하고 도움을 받으며 rc카 관련 제작형 pcb를 구매하고 제작을 하는 데 기판이다 보니 

전부 납뗌을 해야하는데 납뗌을 해보지 않아 어려움이 있었습니다. 붙였다 땟다 시행착오를 겪

으며 납뗌을 완료하였습니다.

                   

                   



■ 실험 결과확인

1. 전원을 공급하면 LCD에 가속도 센서의 x축 (좌우), y축 (앞뒤) 값이 출력되고 전원이 공급되면     

   D1(LED)에 불이 들어오고 소프트웨어가 정상 작동을 할 때 D4(LED)가 깜박거린다. 

   (z축은 사용하지 않는다) 

2. 가속도 센서에 입력되는 값에 따라 MOT_CH1 (앞뒤), MOT_CH2 (좌우) 2개의 모터를 제어한다.

       조종기를 오른쪽으로  ⇒

        

         조종기를 왼쪽으로  ⇒ 



          조종기를 앞으로  ⇒ 

          

           조종기를 뒤로  ⇒ 

조종기를 오른쪽상태에서 앞으로  ⇒ 


