
주요 시설에 침입하는 드론을 탐지하고 해당 드론의 2차원적 위치를 추정하는 방법

드론 탐지기

1) 기존 드론 탐지 방법

드론과 조종자간 통신 신호(통상 2.4GHz 또는 5.8GHz의 WiFi 대역)를 수신하고, 

탐지기에 내장되어 있는 드론 라이브러리의 신호 파형과 비교하여 드론인지 아닌지 판단.

드론의 제조사와 사용 프로토콜 종류를 파악 가능.
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2) 기존 드론 탐지기의 탐지 범위

- 드론 탐지기는 통상 지향성 탐지기로서

수평/수직 약 60º ~ 90º의 탐지각을 가짐.

- 탐지 가능 거리는 약 1Km ~ 3Km

지향성 드론 탐지기(저가)
지향성 탐지기를 4대 묶으면 360º 탐지가 가능한 제품을

만들 수 있음. 이를 전방향성 탐지기라고 함.

전방향성 드론 탐지기(고가)

Top View Top View
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드론 탐지기 1

3) 기존 드론 위치 탐지 방법(지향성)

- 각각의 드론 탐지기는 수신 안테나 2개를 탑재하고 AoA(Angle of Arrival)

방식으로 수신전파의 origin 방향을 파악 가능.

- 이러한 드론 탐지기를 2대 이상 사용하여 각 탐지된 방향의 교차점을 구해

대략적인 드론의 2차원 위치를 추정함.

- 단, 지향성 탐지기 2대로는 360º 전체를 커버하지 못함.

드론 탐지기 2

Top View
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드론 탐지기 1 (360º)

4) 기존 드론 위치 탐지 방법(전방향성)

- 지향성 탐지기 4 units로 구성된 전방향성 탐지기 2대를 사용하여

360º 전체에 대해 드론의 개략적인 2차원 위치 추정이 가능.

- 그러나, 고가의 전방향성 탐지기를 2대이상 사용하여야 하므로 시스템 구축 비용이 커짐.

드론 탐지기 2 (360º)

Top View
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드론 탐지기 1 (360º)

5) 새로운 방법(전방향성+지향성)

① 전방향성 탐지기 1대와 지향성 탐지기 1대를 사용

② 전방향성 탐지기가 먼저 침입 드론의 방향을 파악

③ 전방향 탐지기가 파악한 방향으로 지향성 탐지기를 회전시킴

④ 회전한 지향성 탐지기도 드론의 방향을 파악

⑤ 양측에서 파악한 방향을 바탕으로 개략적인 위치를 추정

⑥ 이와 같이 구성함으로써, 360º 전체에 대한 침입 드론 위치 추정이

가능하면서도, 시스템 도입 비용을 대폭 절감할 수 있음
드론 탐지기 2 (90º)
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드론 탐지기 1 (360º)

6) 실현 방법

① 모든 드론 탐지기는 네트웍을 통해 시스템 제어 운영 SW에 연결됨(기존 방식도 동일)

② 전방향성 탐지기가 먼저 침입 드론의 방향을 파악한 후 SW의 계산에

따라 지향성 탐지기의 회전 각도를 산출

③ 지향성 탐지기의 회전은 CCTV등에 많이 사용되는 고속 Pan/Tilt유닛을 사용

드론 탐지기 2 (90º)

시스템 제어 운영 SW

이러한 구성 방법 자체가 특허 또는 실용

신안의 대상이 될 수 있는지 문의

(지향성 탐지기의 회전 각도 계산 알고리즘 등 디테일에 대한

특허가 아님)


