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I. Introduction

최근 드론은 5G 기반 실시간 빅데이터 수집·활용 및 인공지능 

기반의 자율비행. 운영 관리와 다양한 수요에 대응한 IT 센서, 임무장비

의 손쉬운 결합 등 융복합적 특징을 가지고 있어 첨단 기술이 융합된 

4차 산업혁명 시대 핵심으로 볼 수 있다. 그래서 드론 산업의 규모는 

2016년 7조 2000억 원에서 현 제 43조 2000억 원, 2026년 90조 

3000억 원으로 성장할 전망이다. 하지만 이러한 드론이 현재 각종 

분야에서 상용화되지 못하는 이유는 내재화된 배터리의 용량의 한계성

으로 인하여 비행시간이 너무 짧아 임무수행에서 많은 어려움이 

나타나고 있다.

이를 개선하고자 드론이 자율 비행을 통해 드론스테이션에 착륙하

고 스테이션에서 별도의 케이블 분리 및 배터리의 교체 없이 전원 

케이블이 연결되어 있는 상태에서 무선충전을 통해 배터리를 충전함으

로서 드론의 배터리 용량으로 인해 상용화가 어려운 드론 관제 및 

환경 모니터링 등에 적용 하고자 한다. 전체적인 시스템의 구성은 

[Fig. 1]과 같다.

Fig. 1. Diagram of Autonomous drone charging 

station using streetlights

● 요   약 ●  

최근 드론 산업의 규모가 커지면서 드론을 다양한 분야에 활용하려는 노력이 커지고 있다. 대규모 환경 

모니터링, 재난 관리 등에 사용되기 위해서는 장시간 연속 비행이 필요하지만 드론의 배터리 용량 문제로 인

해 사람이 직접 배터리를 교체해 주지 않으면 장시간 비행이 어렵다. 본 논문은 드론이 배터리 충전을 위해 

자율적으로 착륙해 충전 후 이륙하는 가로등을 활용한 자율 충전 스테이션'을 제안한다. 단순한 무선 충전이 

아닌 드론이 자율 비행을 통해 스테이션에 착륙하고 스테이션의 초음파 센서를 통해 착륙이 감지되면 스테

이션의 송신부에서 전력을 공급해 드론의 무선 충전이 가능하다. 또한 스테이션의 구조를 원뿔형으로 만들어 

드론이 스테이션의 중앙에 정확히 안착되도록 하였다. 자율 드론 충전 스테이션을 통해 배터리 용량 문제를 

새로운 방식으로 해결할 수 있고, 업무에 필요한 인력을 최소화함으로서 드론 관제, 환경 모니터링 등 드론

을 활용하는 다양한 분야에 도움을 줄 수 있을 것이다.

키워드: 드론(Drone), 자율비행(Autonomous flight), 무선충전(Wireless charging), 아두이노(Arduino)
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II. Design and Implementation

1. Implementation of Autonomous drone charging 

station using streetlights

본 시스템의 회로도는 [Fig. 2]와 같다. 중앙을 기준으로 왼쪽에는 

드론의 메인부인 픽스호크. 송수신부의 수신기, 충전제어부인 밸런스

차져, 다운컨버터, LiPo배터리, 센서부인 GPS센서, 구동 제어부인 

브러시리스 변속기, 구동부인 브러시리스 모터가 있고, 오른쪽에는 

스테이션의 메인부인 아두이노 우노, 전원제어부인 릴레이모듈, 송신

부인 송신기, 구동부인 냉각팬, 센서부인 초음파센서가 있다. 

스테이션의 센서부에서 드론의 착륙을 감지하면 스테이션의 메인부

인 아두이노 우노로 값을 전송하게 되고, 수신 받은 데이터를 토대로 

구동부인 냉각팬과 전원제어부인 릴레이 모듈을 작동시키고 송수신부

의 무선충전 모듈 송신기에 전력을 공급하게 된다.

드론의 수신부인 송수신모듈 수신부는 무선으로 전력을 받아 전원

제어부인 다운컨버터, 밸런스차져를 거쳐 Lipo배터리를 충전하게 

되고, 센서부의 GPS센서는 드론의 좌표값을 메인부인 픽스호크에 

값을 보내고 픽스호크는 구동제어부인 브러시리스 변속기를 제어해 

구동부인 브러시리스 모터를 구동시켜 이륙하게 된다.

2. Flow Chart for Autonomous drone charging station 

using streetlights

본 시스템의 프로그램이 시작되면 드론의 경우 수신기 모듈, 밸런스 

차져, ESC 모듈, GPS 센서가 초기화 되고, 스테이션의 경우 초음파센

서, 쿨링팬, 릴레이모듈, 송신기모듈이 초기화 되고 드론이 이륙한다.

드론이 이륙 후 드론의 배터리 잔량이 20% 이하로 떨어지면 스테이

션에 착륙하게 되고, 스테이션에서 초음파센서를 통해 드론의 착륙을 

감지한다. 만약 인식이 되지 않을 경우 다시 드론이 이륙하게 되고 

다시 착륙한다.

착륙이 인식되었다면 릴레이모듈, 쿨링팬, 수신기모듈이 동작하게 

되고 충전이 시작된다. 이후 드론의 충전이 완료되었다면 YES로 

빠져나와 드론의 이륙 준비를 하게 되고, 드론이 ESC를 활용하여 

모터를 구동시키고 드론이 이륙하게 된다. 이후 스테이션에서 드론의 

감지가 없어지면 릴레이 모듈이 작동하여 외부 전원이 차단되어 

쿨링팬, 송신기모듈이 OFF된다.

3. Implementation

가로등을 활용한 자율 드론 충전 시스템은 픽스호크, 아두이노, 

미션플래너를 기반으로 드론을 자율 비행 및 착륙 시키고 스테이션에

서 초음파 센서를 통해 드론을 감지하고 각종 모듈들이 작동해 무선으

로 충전이 가능하도록 한다. 

Fig. 2. Autonomous drone charging station

using streetlights

III. Conclusions

본 연구를 통해 드론의 배터리 용량 문제를 새로운 방식으로 다가가 

보고 발전하는 드론 산업과 관련 기술들에 관심을 가져 완전 정밀한 

착륙이 가능해 관제 드론, 재난 탐지 드론, 방범 드론, 화재 탐지 

드론등 다양한 방향으로 드론이 사용될 수 있게 발전 시키고자합니다.
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