
시스템 작동 구조

Drone Handler
15 김휘민(KAIST 전기 및 전자공학부), 16 신동욱(KAIST 무학과),

16 조재민 (KAIST 무학과), 16 천석범(KAIST 무학과)

DCM Algorithm

MR 미스터 30주년 총회 기념 행사

MPU6050
(3축 가속도 / 3축 자이로)

Arduino
(모션 인식)
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Link Board
Codrone 통신보드

I2C 통신

시리얼통신

드론은 무인 항공기를 의미하며, 흔히 쿼드로터를 말한다. 군사용으로 연구되기 시작한 드론은 그 실용성
에 의해 점차 민간분야에서도 다양한 목적을 수행할 수 있도록 개발되고 있다. 그러나 수동으로 조종을 하는
드론을 보면 대부분 스틱형 조종기로, 처음 접하는 사람은 익숙해지기까지 많은 시간을 요구할 때가 있다. 이
를 해결하기위한 방법으로 IMU센서로 손의 기울임을 인식하여 드론을 제어하여 기존의 조종방식보다 더 쉽
고, 직관적으로 접근할 수 있는 컨트롤러를 개발하였다. 

모션인식 알고리즘

DCM 기본개념도 DCM 알고리즘은 자이로센서에서 측정된 각속도를
회전행렬을 통해 적분하고 가속도센서로 보정하는 구
조를 가지고 있다.
본 작품에서는 접점스위치를 누른 시점의 회전행렬을
저장하여 역행렬을 구한다. 그 후 접점스위치가 눌려있
는 동안 역행렬을 현재 회전행렬에 곱하여 누른 시점
기준의 회전행렬을 통해 제어를 하게 된다. 즉, 누른 시
점부터의 기울임을 인식하여 드론을 제어하게 된다.

IMU센서를 이용한 드론 컨트롤 시스템

드론 컨트롤러 제어방법

개발 동기

접점 스위치 작동 방법Drone handler & 드론

Drone handler 제어 모습
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결론 및 기대효과

제작된 컨트롤러는 손을 기울인 방향으로 드론을 움직이게하여 직관적인 드론 제어가 가능하였다. 이를
통해 드론의 방향제어가 기체의 기울어짐에 의해 이루어진다는 것을 사용자가 이해할 수 있다. Drone 
handler를 통해 드론 입문의 벽을 낮추어 일반 대중에게 더 널리 퍼져나가기를 기대한다. 


