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본 발명은 무인비행체의 착륙시 정확도가 떨어지는 GPS가 아니라, 저가의 거리센서만을 이용하여 정밀

착륙을 수행할 수 있고 여러 대의 무인비행체를 사용하여 특정 임무를 지속적으로 수행할 수 있는 무인비

행체 비행 제어 시스템 및 방법에 관한 것이다.

(1) 포지셔닝 센서(GPS)로부터 착륙지점에 대한 무인비행체의 절대위치정보 및 거리센서로부터 착륙지

점에 대한 무인비행체의 상대위치정보를 얻고, 기준절대위치정보와 절대위치정보의 일치여부에 따

라서 절대위치정보 또는 상대위치정보 중 어느 하나를 비행제어부에 전송하며 기준절대위치정보와

일치하게 되면 상대위치정보만 이용하여 비행을 제어하는 무인비행체 비행 제어 시스템 및 방법에

관한 독립 청구항

(2) 착륙지점과 상대위치정보 사이의 오차를 이용하여 착륙을 제어하거나, 칼만필터를 이용하여 상대위

치정보로부터 무인비행체의 속도정보를 추정하는 무인비행체 비행 제어 시스템에 관한 종속 청구항

종래 멀티콥터의 경우, 배터리 용량 문제로 인해 장시간 임무 수행이 어렵고 자동충전시

스템을 도입하기 위해서는 고가의 RTK GPS를 사용해서 협소한 충전 스테이션에 정밀

한 착륙을 제어해야 하는 문제가 있는데, 본 발명은 고가의 GPS를 사용하지 않아도 정밀

착륙을 수행할 수 있다.

본 발명에 따른 비행 제어 시스템은, 위치 감지부에서 무인비행체의 절대 위치 정보 및

착륙 지점에 대한 무인비행체의 상대 위치 정보를 획득하고, 비행 제어부에서 무인비행

체의 절대 위치 정보에 따라 무인비행체의 비행을 제어하고 무인비행체의 절대 위치 정

보가 기준 절대 위치 정보와 일치하면 무인비행체의 상대 위치 정보만 이용하여 무인비

행체의 착륙 여부를 제어할 수 있다.

본 발명은 저가의 거리센서만 이용해도 무인비행체의 정밀 착륙을 가능하게 하므로 운용

비용 또는 유지 비용을 줄일 수 있고, 거리센서에 의해 획득한 위치 정보 또는 거리 데이

터를 이용하여 협소한 공간인 충전 스테이션에 무인비행체를 정확하게 착륙시킬 수 있기

때문에, 여러 대의 무인비행체를 이용하여 임무를 지속적으로 수행할 수 있는 자동 충전

스테이션을 구비한 비행 운용 플랫폼을 구현할 수 있다.

거리센서를 이용함으로써 정밀 착륙이 가능한



본 발명은 저가의 거리센서만으로도 정밀 착륙을 제어할 수 있기 때문에 무인비행체의

제조비용 및 운용비용을 절감할 수 있고, 정밀 착륙 제어가 가능하기 때문에 자동충전

시스템의 운용이 가능하게 되어 장시간 임무수행이 가능하다는 기술 우위를 가짐

자동 무선 충전 시스템의 운용을 위해서는 무인비행체가 자동 무선 충전 지점에

정확하게 도킹하도록 유도하는 본 발명 고유의 도킹 안착부(착륙 패드) 형태/구조

의 개발이 필요함

드론의 사용 분야가 농업, 에너지, 건설 및 광업, 치안유지 등 다양한 분야로 확장

되며 성장을 계속하고 있고, 최근에는 코로나19로 각종 산업에서 무인화/자동화

가 이뤄지며 다양한 분야에서 드론 산업에 대한 관심이 높아지고 있음

여러 대의 기체를 사용하여 임무를 지속적으로 수행하기 위해서는 무인비행체의

비행시간의 확보가 필요한데, 자동 무선 충전 시스템을 이용하는 경우 현재 기술

수준은 배터리 용량이 250mAh인 1셀 LiPo 배터리를 사용하고 3.5v를

threshold로 하여 대략 1시간 정도 충전하면 약 4분 정도의 비행시간을 가지는

점은 기술적으로 해결해야 하는 과제임

< 무인비행체 비행제어시스템의 개념도 > < 비행제어시스템의 구성 블록도>

본 발명은 고가의 GPS가 아니라 저가의 거리센서만으로도 무인비행체의 정밀 착륙을 제어할 수 있기 때

문에 무인비행체의 운용 비용 또는 유지 비용을 줄일 수 있고, 거리센서를 사용하여 자동 충전 스테이션

에 대한 정밀 착륙 제어가 가능하기 때문에 무인비행체의 운용 시간을 늘려 장시간 임무 수행이 가능하

다는 기술 경쟁력을 확보할 수 있다.
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