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Pose 정렬 메커니즘을 활용한 드론 자동 충전 시스템
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Drones are increasingly used in various fields such as agriculture, logistics, and disaster response due to their agility and

versatility. In indoor plant factories, small drones are used to monitor crop conditions and collect environmental data.

However, small drones require frequent recharging due to their limited battery capacity, making autonomous charging

systems essential for uninterrupted operation of drones. This study proposes an autonomous charging station designed for

small drones in indoor plant factories. The system employs a wired charging mechanism to enhance charging efficiency,

and a 3-degree-of-freedom (DOF) pose alignment system, utilizing an XY plotter and turntable, to correct drone landing

errors. The alignment system ensures that drones, landing with random positions and orientations, are automatically

adjusted to the correct position for charging. Experiments demonstrated that the charging station successfully aligned and

charged drones with a 93% success rate on the first attempt. Even in cases of failure, the system automatically retried until

a 100% success rate was achieved. This autonomous drone charging system has the potential to significantly enhance

operational efficiency in indoor plant factories and can be adapted for various drone models in future applications.
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1. 서론

최근 드론은 다양한 분야의 작업에 활용되고 있다. 드론을 군

사 작전이나 재난 현장에 투입하여 인간이 접근하기 어려운 지

역에서 정찰 및 생존자 탐색을 수행하기도 하며, 서비스 산업에

활용하여 물품을 배달하기도 한다. 또한 드론은 농업 자동화를

위해 실내외 농업 현장에 투입되어 작물 상태 감시, 환경 데이

터 획득, 농약 살포 등의 작업을 수행한다[1,2]. 

특히 실내 식물공장에서는 작물 상태 감시와 환경 데이터 획

득을 위해 경량 드론을 운용한다. 경량 드론은 대부분 저용량

리튬 폴리머 배터리를 사용하며 비행 가능 시간이 30분 내외로

짧다[3,4]. 드론의 비행 가능 시간을 늘리기 위해 드론에 고용량

배터리를 탑재하면 배터리의 무게가 늘어나기 때문에 페이로드

가 작은 경량 드론에 고용량 배터리 탑재는 적합하지 않다. 실내

식물공장에서 경량 드론을 사용하기 위해서는 잦은 배터리 교

체나 충전이 필요하며 드론의 배터리 교체나 충전을 자동화하

기 위해 다양한 충전 스테이션이 개발되었다.

드론의 배터리 교체를 자동화하는 시스템은 기계 요소가 복

잡하고 구축하는데 많은 비용이 필요하다[5-7]. 드론의 배터리

충전을 자동화하는 시스템은 충전 방식에 따라 드론을 무선으

로 충전하는 시스템과 드론을 유선으로 충전하는 시스템으로

분류할 수 있다.

드론을 무선으로 충전하는 시스템은 코일에서 발생하는 유도

기전력을 이용해 드론을 충전한다. 드론이 충전을 위해 착륙 가능

한 영역이 넓어 드론이 착륙 위치를 정확하게 제어하지 않아도

된다는 장점이 있다. 하지만 무선 충전을 위해서는 드론에 유도

기전력을 받을 수 있는 장치를 추가로 설치해야 하며, 유선 충전

에 비해 무선 충전 속도나 효율이 떨어진다는 단점도 있다[8-10].
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드론을 유선으로 충전하는 시스템은 드론에 충전 단자를 연

결해야 하므로 드론이 충전 단자를 연결할 수 있는 위치에 정확

하게 착륙해야 한다. 드론이 목표 위치로 정확하게 착륙하기 위

해서는 높은 측위 성능과 정확한 모터 제어가 요구되지만 경량

드론은 페이로드의 제약으로 탑재할 수 있는 센서와 제어기에

한계가 있어 착륙 위치를 정확하게 제어하기 어렵다. 임의의 위

치에 드론이 착륙하면 드론을 충전 위치로 이동시켜 충전을 시

작하는 자동화 시스템이 개발되었으나 착륙한 드론의 자세는

정렬하지 않는다[11,12].

본 연구에서는 실내 식물공장에서 활용하는 경량 드론의 운

용환경에 적합한 드론 자동 충전 스테이션을 개발하였다. 실내

식물공장에서 사용하는 경량 드론은 1회 충전 시 운용 가능한

시간이 짧으므로 잦은 충전이 필요하고 드론의 연속적인 작업

을 위해서는 충전에 소요되는 시간이 짧아야 한다. 개발한 드론

자동 충전 스테이션은 드론이 착륙 오차 범위 내 임의의 위치와

자세로 착륙하면 드론을 충전이 가능한 위치와 자세로 정렬한

다. 정렬된 드론의 충전 단자에 충전선을 연결하는 유선 충전

방식으로 배터리 고속 충전이 가능하도록 하였다.

2. 드론 자동 충전 스테이션

개발한 드론 자동 충전 스테이션은 하드웨어 설치를 위한 프

레임, 드론이 착륙하기 위한 상판, 착륙한 드론의 위치와 자세를

영상 기반으로 파악하기 위한 카메라, 드론 정렬을 위한 머니퓰

레이터, 유선 충전을 위한 충전 단자 연결부로 구성되며 Fig. 1

과 같이 배치하였다. 

Fig. 1(a)는 드론 자동 충전 스테이션의 각 구성 요소를 거치

하기 위한 프레임으로 2020 알루미늄 프로파일을 이용해 제작

하였다. Fig. 1(b)는 드론이 착륙하기 위한 상판으로 3 mm 두께

의 아크릴 판재로 제작하였다. Fig. 1(c)에는 Pixy 2.1 카메라

(Charmed Labs, USA)를 설치하여 상판에 착륙한 드론의 이미

지를 획득하고 영상처리를 통해 착륙한 드론의 위치와 자세를

반복해서 측정하였다. Fig. 1(d)는 드론 정렬 머니퓰레이터로

End-Effector가 평면에서 3 자유도(2병진, 1회전) 운동을 할 수

있도록 개발하였다. 드론 정렬 머니퓰레이터는 카메라로 측정한

드론의 위치와 자세에 기반하여 드론을 목표 위치와 자세로 옮

기는 역할을 수행하였다. 드론 정렬 머니퓰레이터의 모든 구성

요소는 드론이 상판에 착륙하는 것을 방해하지 않기 위해 모두

상판 아래에 배치하였다. 상판 아래에 위치한 드론 정렬 머니퓰

레이터의 End-Effector가 상판 위에 착륙한 드론을 목표 위치와

자세로 옮기기 위해 전자석을 End-Effector에 배치하였다. 필요

에 따라 전자석을 끄고 드론 정렬 머니퓰레이터만 이동하거나

전자석을 켜고 End-Effector에 드론을 부착하여 함께 이동할 수

있도록 설계하였다. Fig. 1(e)는 유선 충전이 가능한 목표 위치

와 자세로 정렬된 드론의 충전 단자에 충전기를 연결하기 위한

충전 단자 연결부다.

드론 자동 충전 스테이션을 Fig. 1과 같이 설계하면서 Table

1의 설계 요구사항을 고려하였다. 충전하고자 하는 소형 드론이

착륙 목표 지점으로부터 반경 150 mm 이내에 임의의 위치에

착륙하는 것을 확인하였고 Fig. 1(b)에 표시한 드론이 착륙하는

상판의 크기는 가로 세로 최소 300 mm가 필요한 것으로 계산

하였다. 실제 설계에서는 드론의 크기를 고려하여 드론이 착륙

하기 위한 상판의 크기를 가로 세로 400 mm의 정사각형 형태

로 결정하였다. Fig. 1(d)의 드론 정렬 머니퓰레이터는 End-

Effector가 드론 자동 충전스테이션의 상판 전체 영역을 병진운

동 하고 360o 회전하는 작업영역(Workspace)을 갖도록 설계하

였다. 머니퓰레이터의 End-Effector는 착륙한 드론을 전자석의

자기력으로 부착하여 목표 위치와 자세로 이동시키기 위해 소

형 드론 무게 이상의 페이로드를 가져야 한다. 대표적인 상용

소형 드론(DJI Tello, DJI, China)의 무게가 87 g이므로 약 15%

의 안전계수를 적용해 머니퓰레이터의 최소 페이로드가 100 g

이 되도록 전자석 등의 부품을 선정하였다. Fig. 1(c)의 Pixy 2

카메라는 드론이 상판 어디에 착륙하더라도 드론을 촬영할 수

있도록 카메라의 Horizontal Field Of View (HFOV)와 Vertically

Field Of View (VFOV)가 스테이션의 상판 전체를 포함하도록

하였다. 이를 위해 카메라는 상판에서 320 mm 높이에 30o 기울

여 설치하였다.

개발한 드론 자동 충전 스테이션을 이용해 드론을 충전하기 위

해서 드론에는 Fig. 2에 표시한 세 가지 요소를 추가로 부착하였다.

Fig. 1 Conceptual design of autonomous drone charging system

Table 1 Design requirements for autonomous drone charging

system

Subject Requirements

Landing area

(Upper Plate Area)

Width: Min. 300 mm

Height: Min. 300 mm

Manipulator DOF
3 DOF

(2 translation., 1 rotation)

Manipulator

workspace

Whole landing area

360o

Payload Min. 100 g

Camera FOV Whole landing area

Charging method Wired charging
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추가로 부착한 세 가지 요소의 총 무게는 2.4 g이었다.

정렬 머니퓰레이터 전자석의 자기력에 의해 드론이 연결되어

함께 이동하도록 Fig. 2(a)와 같이 자성이 있는 재료를 드론 하

단에 부착하였다. 자성이 있는 재료를 드론에 추가로 부착하면

서 드론의 하단에 위치한 카메라나 센서 등에 영향을 최소화하

도록 배치를 고려하였다. 개발한 드론 자동 충전 스테이션에서

카메라를 이용해 착륙한 드론의 위치와 자세를 추적하고 구동

알고리즘에 활용하기 위해 Fig. 2(b)와 같이 노란색과 빨간색으

로 구성된 인식표를 드론 상단에 부착하였다. 드론의 충전 단자

에는 Fig. 2(c)와 같이 자성이 있는 충전 어댑터를 부착하여 드

론이 정렬 메커니즘에 의해 충전 단자 연결부의 충전 영역으로

정렬되면 자성이 있는 충전선이 자기력에 의해 드론의 충전 단

자와 연결되도록 하였다.

2.1 드론 정렬 머니퓰레이터

임의의 위치에 착륙한 드론을 충전이 가능한 위치로 정렬하

기 위해 드론 정렬 머니퓰레이터는 평면에서 3 자유도 운동(2자

유도 병진 운동, 1 자유도 회전 운동)이 가능하도록 개발하였다.

Fig. 3은 드론 정렬 머니퓰레이터의 구성을 나타낸다. Figs. 3(a)

의 XY 플로터가 2 자유도 병진 운동을 구현하고, 3(b)의 회전

판이 1 자유도 회전 운동을 구현한다.

Fig. 3(a)로 표시한 XY 플로터는 2개의 모터, 모터에 연결된

풀리, 아이들러, 타이밍 벨트로 구동되는 2차원 직교로봇 형태

로 설계하였다. Table 1의 설계 요구사항을 만족하기 위해 XY

플로터는 상판과 평행한 평면에서 움직이며 Workspace는 x축과

y축 방향으로 최대 350 mm 움직이도록 하였다. Fig. 3(b)의 원

형 회전판은 XY 플로터에 부착되어 XY 플로터와 함께 병진 운

동하며 착륙한 드론의 자세 정렬을 위해 1 자유도 회전 운동을

구현한다. 원형 회전판은 1개의 모터, 모터에 연결된 풀리와 회

전판에 연결된 풀리, 타이밍벨트로 구성되었다. 회전판에 연결

된 풀리의 직경과 모터에 연결된 풀리의 직경은 4 : 1의 비율로

선정하여 회전판이 드론을 회전시킬 수 있는 충분한 돌림힘을

낼 수 있도록 하였다. Figs. 3(b)의 회전판 위에는 전자석을 고

정하기 위한 판을 3(c)와 같은 형태로 제작하여 올렸다. 전자석

을 고정하는 판이 회전판과 분리, 결합되므로 충전하고자 하는

드론의 형태와 크기에 맞춰 전자석 고정 판을 교체함으로써 드

론 자동 충전 스테이션을 다양한 드론의 충전에 사용할 수 있도

록 하였다. 드론 정렬 머니퓰레이터의 End-Effector에 12 V,

660 mA, 250 N 전자석을 사용하여 전자석을 켜면 자기력으로

드론을 부착하여 함께 이동시킬 수 있다. 

개발한 드론 자동 충전 스테이션의 상판에는 드론이 착륙해

야 하기 때문에 드론 정렬 머니퓰레이터의 모든 구성 요소를 드

론 자동 충전 스테이션의 상판 아래에 배치하여 드론의 착륙에

방해되지 않도록 하였다.

2.2 드론 자동 충전 스테이션 구동 알고리즘

드론 자동 충전 스테이션의 구동은 크게 드론 착륙 감지, 드

론 정렬, 충전 단계로 구성된다. 각 단계는 순차적으로 진행되며,

실패 시 재시도 루프를 통해 신뢰성을 확보하였다. Fig. 4는 전

체 구동 알고리즘의 순서도를 나타낸다.

Fig. 4(a)는 드론 착륙 감지 단계이다. 드론 착륙 감지 단계에

서는 상판 상단에 설치된 카메라를 통해 드론의 착륙 여부를 지

속적으로 모니터링하였다. 카메라는 드론 상단에 부착된 Fig.

2(b)의 인식표를 감지하며, 인식표가 감지되면 드론이 착륙한

것으로 판단하고 다음 단계로 진행하였다. 인식표가 감지되지

않으면 대기 상태를 유지하며 계속해서 드론의 착륙 여부를 모

니터링하였다. 

드론 정렬 단계는 두 가지 세부 과정으로 구성된다. 먼저,

Pixy 2.1 카메라로 촬영한 드론의 인식표 이미지를 Pixy 2의

API를 이용해 처리하고 인식표의 중심 위치와 회전 각도를 추

정하였다. 추정한 위치는 최대 1 cm의 오차를 보였고, 추정한

회전 각도는 최대 0.5o의 오차를 보였다. 추정한 드론의 위치와

자세로 드론 정렬 머니퓰레이터를 이동시키고 전자석을 작동하

여 드론과 머니퓰레이터를 자기력으로 연결하였다. 다음으로

Fig. 4(b)에서 드론과 머니퓰레이터의 연결이 성공적으로 이루

어졌는지 확인하기 위해 머니퓰레이터를 소폭 이동시키며 카메

라로 드론의 위치와 자세를 추적하였다. 만약 드론이 머니퓰레

이터와 함께 움직이지 않으면 자기력을 이용한 연결이 실패한

것으로 판단하고, 머니퓰레이터가 드론 주변을 탐색하며 재연결

을 시도하도록 하였다. 드론과 머니퓰레이터의 연결이 확인되면

머니퓰레이터를 통해 드론을 충전 가능한 목표 위치와 자세로

정렬하였다.

충전 단계에서는 목표 위치와 자세로 정렬된 드론의 충전 단

자와 충전 단자 연결부의 충전선을 자기력으로 연결하였다. 충

전선이 연결되고 충전이 시작되면 드론은 자체적으로 배터리

Fig. 2 Additional components attached to drones for autonomous

drone charging system

Fig. 3 Detailed structure of drone pose alignment manipulator
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충전 상태 메시지를 스테이션으로 전송하도록 하였다. 드론 자

동 충전 스테이션은 Fig. 4(c)와 같이 배터리 충전 상태 메시지

를 모니터링하여 충전 진행 상태를 확인하였다. 충전이 시작되

지 않을 경우 드론이 연결된 머니퓰레이터를 좌우 방향(Fig. 6

의 x축 방향) 2 cm 범위로 움직이면서 충전이 시작될 때까지

충전선과 충전 단자의 연결을 재시도 하였다. 좌우 2 cm 범위를

탐색했으나 충전이 시작되지 않으면 드론이 연결된 머니퓰레이

터를 상하 방향(Fig. 6의 y축 방향)으로 0.5 cm 움직이고 다시

좌우 2 cm 범위를 탐색하였다. 드론이 연결된 머니퓰레이터가

상하 방향으로도 최대 2 cm 까지만 움직이도록 설정하였다. 드

론의 정렬 위치를 미세 조정하여 충전이 시작될 수 있도록 하는

피드백 루프는 미세조정 범위를 상하좌우 2 cm까지 설정하였으

나 설정 방법에 따라 미세조정 범위를 늘릴 수 있다. 충전이 시

작될 때까지 드론의 정렬 위치를 미세 조정하는 피드백 루프를

통해 신뢰도 높은 시스템을 구성하고자 하였다.

드론 자동 충전 스테이션의 구동 알고리즘에서 각 단계에 발

생할 수 있는 실패 상황에 대응하기 위해 Figs. 4(a)부터 4(c)와

같은 재시도 메커니즘을 구현하였다. 재시도 메커니즘을 통해

충전 과정이 단일 시도에서는 실패하더라도 재시도를 통해 성

공하도록 하였으며, 최종적으로 충전 성공의 안정성과 신뢰성을

확보하도록 개발하였다.

2.3 드론 자동 충전 스테이션의 프로토타입

드론 자동 충전 스테이션의 프로토타입은 드론 정렬 머니퓰

레이터에 사용한 XY 플로터에는 두 개의 42각 스테핑 모터(토

크 236)를 사용하고 회전판에는 42각 스테핑 모터(토크 140)를

사용해 Fig. 5와 같이 제작하였다.

카메라는 Pixy v2.1를 사용하였고 Pixy 2 오픈 소스 라이브러

리를 이용해 드론에 부착한 인식표를 인식하고 위치와 자세를

추적하였다.

드론 정렬 머니퓰레이터의 End-Effector는 상판의 중심을 기

준으로 상하좌우 모두 175 mm까지 이동할 수 있었다. 드론의

착륙 오차가 최대 반경 150 mm라고 했을 때 드론 정렬 머니퓰

레이터의 Workspace가 드론이 착륙하는 임의의 위치와 자세를

모두 포함하도록 제작하였다.

3. 실험 및 결과

3.1 드론 자동 충전 스테이션 성능 검증 방법

3.1.1 드론 정렬 머니퓰레이터의 위치 제어 성능 검증 실험 방법

드론 정렬 머니퓰레이터가 목표 위치로 정확하고 정밀하게

이동하는지 검증하기 위해 Fig. 6과 같은 실험 환경을 구축하였

다. Fig. 6에서 볼 수 있듯이 상판의 가로 방향을 x축, 세로 방향

을 y축으로 정의하고 빨간색 점으로 표시한 네 개의 지점에 드

론 정렬 머니퓰레이터의 회전판 중심이 위치하도록 각 20회씩

이동시켰다. 스테이션 상판에 모눈 패턴이 포함된 투명 시트지

를 부착하고 회전판의 중심을 점으로 표시를 하였다. Fig. 6에

빨간색 점으로 표시한 목표 위치와 드론 정렬 머니퓰레이터의

회전판 중심이 도달한 위치 사이의 오차를 기계적인 방법으로

측정하고 오차의 평균과 분산을 계산하여 위치 제어 정확도와

정밀도를 검증하였다.

Fig. 4 Algorithm flow chart of autonomous drone charging system

Fig. 5 Prototype of autonomous drone charging system
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3.1.2 드론 정렬 머니퓰레이터의 페이로드 측정 실험 방법

개발한 드론 자동 충전 스테이션이 실내 식물 공장에서 소형

드론의 충전에 활용될 수 있는지를 검증하기 위해 드론 정렬 머

니퓰레이터가 옮길 수 있는 최대 질량으로 페이로드를 확인하

였다. 드론 정렬 머니퓰레이터의 페이로드는 회전판의 전자석이

자기력으로 옮길 수 있는 상판 위에 위치한 물체의 최대 질량으

로 측정하였다. 실험에서는 Fig. 7과 같이 점토를 계량해 상자에

담고 점토의 질량을 늘려가며 드론 정렬 머니퓰레이터가 특정

질량의 상자를 자기력으로 옮길 수 있는지 반복 실험하였다. 상

용 소형 드론의 질량이 87 g이므로 질량을 90 g에서 10 g씩 추

가해 실험을 수행하였으며, 최대 질량 근처에서는 1 g 단위로

질량을 증감하며 측정하였다.

3.1.3 충전 단자 연결부의 충전 가능 범위 검증 실험 방법

드론의 충전 단자와 충전선이 연결되기 위해 드론의 위치와

자세를 드론 자동 충전 스테이션의 충전 단자 연결부를 기준으

로 어느 범위 내에서 정렬해야 하는지 반복 실험을 통해 확인하

였다. 개발한 드론 자동 충전 스테이션의 충전 단자 연결부를

기준으로 다양한 위치 오차와 자세 오차를 갖도록 DJI Tello를

배치하면서 드론의 충전 단자에 충전선이 연결되는지 반복 실

험하였다.

3.1.4 드론 자동 충전 스테이션의 충전 성능 검증 실험 방법

드론 자동 충전 스테이션의 충전 성능을 검증하기 위해 사람

이 DJI Tello를 드론 자동 충전 스테이션의 상판에 임의의 위치

와 자세로 배치하고 Fig. 4의 구동 알고리즘을 통해 드론을 충

전하는 실험을 반복하였다. Fig. 4의 구동 알고리즘을 다음의 세

단계로 나누어 각 단계를 30회씩 실행하고 각 단계의 성공과 실

패를 구분하여 성공률을 계산하였다. 

첫 단계에서는 카메라로 드론의 인식표 정보를 처리해 드론

의 위치와 자세를 파악하고 드론 정렬 머니퓰레이터가 드론의

위치와 자세에 맞게 움직이는 지 확인하였다. 드론 정렬 머니퓰

레이터가 이동해 전자석이 자기력으로 드론을 부착하면 성공한

것으로 판단하였다. 다음 단계에서는 드론 정렬 머니퓰레이터가

드론을 자기력으로 부착하여 충전 가능 범위로 정렬시키는지

확인하였다. 드론 정렬 머니퓰레이터가 드론을 충전 단자 연결

부를 기준으로 충전 가능 영역에 정렬하면 성공한 것으로 판단

하였다. 마지막으로 드론이 충전 가능 범위에 정렬되었을 때 드

론의 충전 단자와 충전선이 연결되는지 확인하였다.

3.2 드론 자동 충전 스테이션 성능 검증 결과

드론 정렬 머니퓰레이터의 위치 제어 성능을 검증하기 위해

목표 위치와 도달 위치 사이의 오차 측정 결과를 Fig. 8에 나타

내었다. Fig. 8의 막대 그래프에서 파란색 막대는 20회의 반복

실험 결과에서 계산한 오차 평균을 나타내고 검은색 오차 막대

는 오차의 표준편차를 나타낸다. 가로축의 4개 지점은 Fig. 6의

4개 목표 지점을 나타낸다. 

Fig. 8의 표에는 각 목표 지점에서 오차의 평균과 표준편차

값을 나타내었다. 평균 오차는 1번 지점에서 0.8, 2번 지점에서

0, 3번 지점에서 0.4, 4번 지점에서 0.3 mm로 나타났다. 또한 1

번 지점을 제외한 모든 지점에서 표준편차가 없었고, 1번 지점

에서 표준편차가 0.2 mm로 계산되었다. 실험 결과를 통해 드론

정렬 머니퓰레이터의 위치 제어 정확도와 정밀도가 매우 높음

을 확인할 수 있다.

드론 정렬 머니퓰레이터의 페이로드 측정 실험 결과, 머니퓰

레이터는 자기력을 이용해 최대 472 g의 물체를 안정적으로 이

동시킬 수 있었다. 이는 DJI Tello의 무게인 87 g을 충분히 초과

하는 페이로드로, 실내 식물 공장에서 사용되는 대부분의 소형

Fig. 6 Experimental environment to verify position control

performance of drone pose alignment manipulator

Fig. 7 Experimental environment for payload measurement of

drone pose alignment manipulator

Fig. 8 Mean and standard deviation of position error
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드론을 운용하기에 적합한 성능임을 입증하였다.

충전 단자 연결부의 성능평가 실험 결과, Fig. 9의 빨간색 부

채꼴 모양과 같이 드론이 충전 단자 연결부를 기준으로 반경

8 mm 이내에 위치하고 시계방향 및 반시계방향으로 ±8o 이내의

자세 오차를 가질 경우 자기력에 의해 드론의 충전 단자와 충전

선이 성공적으로 연결되는 것을 확인하였다.

충전 성능을 평가하기 위해 드론이 임의의 위치와 자세로 상

판에 착륙한 상태에서 자동으로 충전이 이루어지는 과정을 30

회 반복 실험하였다. 실험 결과, 첫 단계인 드론의 위치 및 자세

인식 성공률은 100%(30회/30회)로 나타났으며, 두 번째 단계인

드론의 충전 가능 위치로의 정렬 성공률은 93%(28회/30회)였다.

두 번의 실패는 모두 드론을 이동시키는 중에 드론과 회전판의

전자석 연결이 끊어지면서 발생하였다. 마지막으로 충전선이 드

론의 충전 단자와 연결되는 성공률은 93%(28회/30회)로 측정되

었다. 두 번의 실패 모두 드론의 충전 단자와 충전선이 자력에

의해 연결되려 했으나 충전선의 가장자리 형상이 드론의 충전

단자와 충전선의 연결을 방해하여 충전이 시작되지 않았다.

자동 충전을 위한 단일 시도에서 실패한 경우에도 알고리즘

에 따른 재시도 과정을 통하면 최종적으로 모든 실험과 모든 단

계에서 완전 자동 충전이 가능하였다.

성능 실험 결과를 종합하면, 개발된 드론 자동 충전 스테이션

은 높은 위치 제어 정확도와 충분한 페이로드를 갖추고 있으며,

드론이 착륙한 임의의 위치와 자세에서 안정적으로 충전 과정

을 자율적으로 완료할 수 있음을 확인하였다.

4. 결론

본 연구에서는 실내 식물 공장에서 소형 드론을 효율적으로

운용하기 위한 드론 자동 충전 스테이션을 개발하였다. 소형 드

론은 제한된 배터리 용량으로 인해 자주 충전이 필요하며, 드론

의 충전 과정을 자동화하기 위한 신뢰성 높은 충전 시스템의 개

발이 필요하다. 개발한 드론 자동 충전 스테이션에는 유선 충전

방식을 채택하여 충전 효율을 높였고, 드론의 착륙 위치와 자세

오차를 보정하여 충전 가능 영역으로 드론을 정렬할 수 있는

3 자유도 정렬 메커니즘을 설계하였다.

개발된 시스템은 카메라를 이용해 드론의 위치와 자세를 추

적하며 드론 정렬 메커니즘을 활용해 임의의 위치와 자세에 착

륙한 드론을 충전 가능한 위치로 정렬하였다. 충전 가능한 위치

로 정렬된 드론의 충전 단자에는 자기력을 이용해 충전선이 연

결되도록 하였다. 구동 알고리즘의 단계별로 재시도 루프를 구

성하여 단일 시도에서 충전 과정에 문제가 생기더라도 충전 과

정을 자율적으로 반복 시도하여 최종적으로는 충전이 성공적으

로 수행되도록 신뢰도 높은 시스템을 개발하였다. 충전 과정을

반복하는 실험을 통해 충전 스테이션의 성능을 검증한 결과, 약

93%의 성공률로 드론을 한 번에 충전선에 연결할 수 있었으며,

실패한 경우에도 재시도 알고리즘을 통해 100% 충전 성공률을

달성하였다.

개발한 시스템은 소형 드론의 자율 충전을 가능하게 함으로

써 실내 식물 공장에서 드론 운용의 연속성을 확대하고, 인력

개입을 최소화하여 드론의 무인 운용이 가능하도록 한다. 특히,

드론의 착륙 오차를 보정하는 정렬 메커니즘을 통해 드론의 배

터리 충전을 보다 안정적이고 신뢰도 높게 자동화하였다.

향후 연구에서는 다양한 소형 드론 모델에 대한 적용 가능성

을 확장하고, 실내 식물 공장을 넘어 다양한 실내 환경에서도

활용할 수 있도록 시스템의 범용성을 높이는 연구가 필요하다.

또한, 드론의 충전 단자 위치가 상이한 경우를 고려하여, 다양한

충전 단자에 대응할 수 있는 추가적인 장치나 알고리즘의 개발

이 필요하다.
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