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요 약  
제4차 산업혁명을 통하여 발견된 다양한 융합기술은 산업에 스며들고 있다. 드론은 

융합기술을 기반으로 건설, 교통, 국방 등의 산업에서 활용되고 있다. 회전익 드론 조종은 

눈으로 보며 동작시키는 가시권에서부터 GCS를 활용한 원격지 비 가시권까지 다양한 

범위에서 활용되고 있다. 산업용 드론을 운영하는 관계자를 분류하면 드론을 직접 활용하는 

일반 조종자, 드론 조종자를 양성하는 교관, 드론의 상태를 점검하고 장기간 활용할 수 있게 

하는 정비사 등이 있다.  

드론 GCS의 화면은 어떠한 형태로 나타나느냐에 따라서 사용자의 빠른 대응, 또는 

핵심적인 데이터를 획득할 수 있다. 이에 따라 본 연구에서는 미션플래너 GCS를 대상으로 

GUI 특성을 분석하여 사용자에 따른 화면 구성방안을 설계하였다. 

 
 

Abstract 
Various convergence technologies discovered through the 4th industrial revolution are permeating 

the industry. Drones are being used in industries such as construction, transportation, and national 

defense based on convergence technology. Quart-copter drone control is being used in a wide range of 

fields from the visual field of operation with the naked eye to the remote field of view using GCS. If we 

classify those who operate industrial drones, there are general pilots who directly use drones, 

instructors who train drone pilots, and mechanics who check the status of drones and use them for a 

long time. Depending on the shape of the screen of the drone GCS, a user's quick response or key data 

can be acquired. Accordingly, in this study, GUI characteristics were analyzed for the mission planner 

GCS and a screen composition method according to the user was proposed. 
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Ⅰ. 서론 
 

2016 년 다보스 포럼에서 드론의 미래를 설계하였다. 4 차 산업혁명의 핵심 기술들이 각종 산

업에 응용되면서 기술의 발전은 급 가속화되고 있다. 드론은 다양한 센서와 저전력 커넥티비티 

기술의 응용을 통하여 국방분야를 중심의 산업 활용에서 다양한 산업으로 범위를 확장시켰다. 

특히, 드론에 지능형 제어 시스템을 구성함으로써, GCS 를 통한 원활한 원격제어를 수행하여 촬

영, 택배와 같은 다양한 산업으로 확산시키고 있다[1].  

국내에서 드론은 비행과 관련된 체공시간, 최대거리, 속도, 고도, 무게, 프로펠러의 수 등에 따

른 분류와 목적에 따른 지역, 비행체 형태 등으로 분류하고 있다[2]. 이중 비행체 형태와 여러개

의 프로펠러 숫자에 따라 분류되는 회전익 또는 멀티콥터형 드론은 상업용으로 임무 중심의 비

행에서 눈으로 보며 동작시키는 가시권에서부터 GCS 를 활용한 원격지 비 가시권까지 다양한 

범위에서 활용되고 있다[3].  

드론 산업은 2026 년까지 연평균 29% 급성장을 예측하고 있으며, 2022 년 현재 704 억원의 국

내시장으로 산정되고 있다. 이러한 드론은 소재부품 산업에서부터 서비스 산업까지 광범위한 

경제적 파급효과를 일으킬 것으로 기대되고 있다[4]. 

드론은 H/W 로 다양한 부품들의 조합과 S/W 의 제어시스템 연계를 통하여 종합적인 비행을 

보여준다. 이러한 드론은 활용방안에 따라 개인용, 상업용, 연구용 등으로 분류할 수 있으며, 드

론을 운영하는 관계자를 분류하면 드론을 직접 활용하는 일반 조종자, 드론 조종자를 양성하는 

교관, 드론의 상태를 점검하고 장기간 활용할 수 있게 하는 정비사 등이 있다.  

드론의 조종 현황을 논리적으로 확인할 수 있는 GCS 는 다양한 정보를 제공한다. GCS 는 다양

한 관계자가 활용하지만, 오픈소스로 개발된 미션플래너를 중심으로 GUI 가 유사한 형태를 이

루고 있다. 드론 GCS 의 화면은 어떠한 형태로 나타나느냐에 따라서 사용자의 빠른 대응, 또는 

핵심적인 데이터를 획득할 수 있다.  

이에 따라, 드론 사용자의 시인성 및 편의성 향상과 상황에 적합한 정보를 획득하기 위해서 드

론의 GCS 는 분류되고 별도의 화면으로 구성될 필요가 있다. 본 연구에서는 미션플래너 GCS 를 

대상으로 GUI 특성을 분석하여 사용자에 따른 화면구성방안을 제안하고자 한다. 2 장에서 드론 

제어기술과 관련된 연구에 대하여 살펴본다. 3 장에서는 본 연구의 대상인 GCS 를 대상으로 사

용자 맞춤형 구성방안을 설계하고, 상용 드론을 운영하는 이해관계자들을 대상으로 설문조사를 

실시하여 적절성을 확보한다. 마지막으로 4 장에서는 연구 내용을 정리하고 향후 연구의 가능성

을 이야기한다. 

 

 

Ⅱ. 선행연구 
 

2.1 드론 개념 및 산업현황 

드론은 고정익, 회전익, 복합형 등의 형상으로 국방산업에서 비행 및 조정을 원격으로 하는 항

공기를 통칭하고 있으나, 교통수단으로써 유인 드론에 대한 연구도 활발하게 진행되고 있다. 드

론에 대하여 국내에서는 무게, 체공시간, 거리, 비행고도 등에 따른 일반적인 분류와 원격조종 

형태, 공역, 지역, 배터리, 비행체 형태, 용도 등에 따라 구분하고 있지만, 국제적으로 통용되고 

있는 분류기준은 미흡한 상황이다.  편리하게 로터의 방향에 따라 구분할 수 있는 회전익과 고정

익 드론이 있다. 회전익 드론은 헬리콥터 형태를 띄고 있으며, 로터의 개수에 따라 멀리콥터의 

분류로 구분된다. 이러한 회전익 드론은 협소한 공간에서 이착륙이 가능하며, 공중에서 정지, 회

전 비행 등이 가능한 유인 헬리콥터보다 기동력이 우수한 형태를 갖는다. 이와 비교하여 고정익 

드론은 비행기와 같은 고정날개를 장착하고 있으며, 장기 체공을 중심으로 비행하고 있다. 이러

한 고정익 드론은 정지 비행이 어려우며 낮은 고도에서 표적의 지속적 추적이 어려워 정밀한 지

도 제작 등에 어려움이 있다. 이러한 드론은 초기에는 국방 분야에서 적군의 감시 및 감시대상의 

정찰용도로 활용되었지만, 근래에 들어 용도가 확장됨으로써 농업·안전·구조·택배 등 다양한 산

업과 연계하여 상업용, 연구용으로 활용되고 있다[1][5]. 
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드론은 H/W 적으로 전체의 틀이 되는 프레임, 프로펠러, 로터로 기본 구성되어 있으며, 무선 

송수신기 및 라이터, 가속도기 등 각종 센서와 이에 대한 신호를 제어하는 FC(Flight Controller), 

배터리 등으로 구성되며, S/W 에는 지상 제어 시스템이 주를 이루고 있다[6]. 

이러한 구조를 중심으로 국내 드론산업은 모터, 변속기, 배터리, 프로펠러, 센서 등의 H/W 와 

항법, 제어, 관제 등 S/W, 그리고 카메라, 방제통, 확성기, 구명튜브 등의 임무장비를 제작 및 생

산하는 기업으로 다수 구성되어 있다. 그러나, 실질적으로 드론의 모터, 변속기, 배터리, 센서 등 

핵심 부품은 해외에 의존성이 깊으며, S/W 는 혼용하여 활용 중에 있다. 한편, 드론에 적용하여 

활용하고 있지만, 통신 및 컴퓨팅 장치의 일부인 무선네트워크 장비, 디스플레이 장치 등은 국내 

산업이 비교우위를 갖고 있는 것으로 나타났다[7]. 

 

2.2 드론 제어기술 연구 현황 

국내에서 이루어지는 드론과 관련된 직접적인 연구는 드론의 활용과 관련된 내용들이 다수 

진행되고 있다. 드론의 개념 자체는 오래전부터 이루어져왔기 때문에, 드론의 반대 급부 측면에

서 연구들이 다수 있다. 드론에 대한 악용으로 정보 수집, 산업 스파이, 그리고 교도소에 불법 물

품을 반입하는 사례 등에 대하여 분석하고, 반대 상황으로 범죄예방을 위한 암행지 순찰, 이동형

 감시에 대한 응용방안을 연구하고 있다[6]. 

사용자 측면에서 드론 조종자가 사진 측량임무를 위하여 기존의 지상제어시스템의 중첩 사용

을 통한 간략화하는 연구가 진행되었다. 기존의 일반적인 항공사진측량의 비 효율적 문제를 해

결하기 위하여 측량 보조드론을 이용한 지상 제어시스템의 활용으로 문제점을 개선하였다[8]. 

한편, 상용드론과 Raspberry PI, 및 오픈소스를 활용하여, 쿼드로터 드론의 자율운행기술 개발 

중 영상기반 자율운행을 설계해볼 수 있는 별개의 지상원격제어시스템(GCS)에 대한 연구도 진

행되었다. 설계한 시스템은 모듈화된 구성으로 통신, UI 및 영상처리 모듈로 구성하였고, 특히 

주행선유지 알고리즘을 구현하여 기능 및 성능 실험을 하였다[9]. 

마지막으로 인공지능을 활용하여 드론이 목표물을 추적하는 시스템의 설계, 구현, 성능 평가

를 연구하였다. 목표물 추적을 위한 인공지능 기반 플랫폼을 제시하고, 실험과 시뮬레이션을 통

하여 이를 검증하였다[10]. 

이렇듯 현재 진행되는 대부분의 연구들은 추적, 측량 등을 중심으로 드론 조종자를 위한 시스

템과 서비스 개발을 하고 있다. 

 

 

Ⅲ. 사용자 맞춤형 GCS 설계 

 
드론의 조종 현황을 논리적으로 확인할 수 있는 GCS 는 다양한 정보를 제공한다. GCS 는 다양

한 관계자가 활용하지만, 오픈소스로 개발된 미션플래너를 중심으로 GUI 가 유사한 형태를 이

루고 있다[11][12]. 드론 GCS 의 화면은 어떠한 형태로 나타나느냐에 따라서 사용자의 빠른 대응, 

또는 핵심적인 데이터를 획득 할 수 있다. 이에 따라, 본 연구에서는 회전익 드론의 관제 비행에 

직접적으로 연관된 사용자를 조종자, 교관, 정비사로 구분하여 설계한다. 

조종자는 드론의 모습과 위치, 고도 등 임무를 수행하는 기체 중심의 정보가 중요하다. 교관은

 실제 비행 데이터에 따라 돌발상황에 대응하기 위하여 보이지 않은 위치에서는 조종자의 정보 

외에도 풍향, 풍속 등 더 많이 정보가 필요하다. 마지막으로 정비사는 드론의 비행이 잘 이루어

졌고, 드론의 모터나 프레임에 문제가 없는지 확인을 해야하기 때문에 로그 데이터 값들이 필요

하다. 이렇게 사용자별 필요한 정보를 기반으로 그림 1 은 일반적으로 나타나는 조종자의 화면 

구성을 목록화 시킨 그림이다. 좌측의 ‘ⓐMap’은 GPS 또는 GNSS 를 기반으로 드론이 현재 비행

하고 있는 지도의 위치를 나타내준다. 우측 상단의 ‘ⓑDrone’는 드론에 장착된 각종 센터를 기반

으로 드론의 기울기 등에 대한 물리적 현황을 나타낸다. 우측 하단의 ‘ⓒ Log’는 비행하는 드론

이 획득하는 다양한 데이터들의 값을 보여준다.  
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Figure1. GCS Interface configuration cleanup 

그림 1. GCS 인터페이스 구성 정리 

 

이러한 화면 상 표현되는 데이터를 기반으로 사용자별 화면구성 비율의 방향을 그림 2 과 같

이 설계하였다. 일반 조종자는 데이터 중심의 비행보다는 직관적 시야비행이나 지도 중심의 관

제 비행을 실시하기 때문에 Map 의 정보가 가장 중요하며, 필요에 따라 실시간 드론 데이터도 활

용할 수 있는 구성이 필요하다. 드론 교관은 일반 조종자의 비행형태에 대하여 관제비행 데이터

와 로그데이터를 중심으로 돌발상황에 대비해야 한다. 이에 따라 전체 인터페이스가 고르게 확

장이 필요하다. 드론 정비사는 비행 후의 데이터에 집중하여 물리적인 외관 뿐만 아니라 내부의 

데이터를 통한 부품의 수리, 교체를 실시해야 하기 때문에 Log 화면의 비율이 더욱 커야 한다. 

 

Map

Log

Drone

[UI Parts]

Drone 

mechanics
General Pilots
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Figure2. Design of screen composition ratio for each drone user 

그림 2. 드론 사용자 별 화면구성 비율 설계 

 

설계한 내용을 기반으로 실제 시스템에 적용하기 위하여 그림 3 과 같이 지상제어시스템 장치

와 오픈소스를 기반으로 한 지상제어시스템을 변형하고, 드론에 이중화된 통신이 가능하도록 

제어방향을 수정하여 시범적용하였다. 
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Figure 3. Trial Application Environment and SW  

그림 3. 시범적용 환경 및 개발 SW 

 

설계한 화면구성 방향에 대하여 5 년 이상 비행경험이 있는 일반 조종자와 드론 교관, 드론 정

비사 직무를 10 년 이상 수행한 사용자들을 대상으로 본 시범적용 환경 및 SW 에 대한 적정성을 

분석하였다.  각 사용자별 5 점 척도의 설문조사를 통하여 평균 4.8 의 타당성을 획득하였다. 

 

 

Ⅳ. 결론 
 

회전익 드론을 사용하는 사람은 역할에 따라 일반 조종자, 교관, 정비사 등으로 구분할 수 있 

정보들의 나열로 인한 입무 대응에 어려움이 있다. 

드론 GCS 의 화면은 어떠한 형태로 나타나느냐에 따라서 사용자의 빠른 대응, 또는 핵심적인 

데이터를 획득 할 수 있다. 이에 따라, 드론 사용자의 시인성 및 편의성 향상과 상황에 적합한 정

보를 획득하기 위한 구분된 시스템에 대하여 연구하고 제안하였다. 

향후 연구로는 드론에서 생성되는 다양한 데이터를 분석하여 조종자, 교관, 정비사 사이에 최

적의 교육을 수행할 수 있는 시스템에 대하여 연구하고자 한다. 
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