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QuadRotor 행 어를  Pixhawk 용방안 시

Pixhawk Application Method Suggestion for Flight Control of QuadRotor

박 진1*, 균1, 이상철1

국항공 1

   

근 드 이 가라도 구나 쉽게 사용   있게 면 , 드  심 집 이 격히 증가

고 있다. 특히, Pixhawk는 다른 행 어컴퓨 들보다 고 능  가진 독립  모듈 반 방식이고, 

소스  공개 어 쉽게 근   있는 편리  가지고 있다. 본 논 에 는 고   CortexM4

를 장착  Pixhawk를 이용 여 QuadRotor 행 어를  용방안  시 고자 다.

1.   

근 들어 국 DJI 사가 다방면에 용 는 드

 들에게 보이  시작 면  격히 드

에  심이 집 며 요 또  증가 게 

었다.

특히, 리 스 반  업 개발 및 발  지원

는 리단체인 리 스재단이 2014  10월에 

발 ‘드 드 트’는 소스 업체 

간 체  UAV OS  SW 개발자 키트(SDK, 

Software Development Kit)를 만들자는 취지  

립 여 여러 업체들이 참여 도 다. [1]

또  2009  스 스 취히리 (ETH) 우  

생 트를 통해  Lorenz Meier 에 해 

시작 었  ‘Pixhawk 트’  업 면  

소스  이루어진 Pixhawk 행 어시스  

드 드에  가장 요  핵심 역  담당 게 

었다.[2]

Pixhawk 행 어컴퓨 는 내부 시스 이 독립

 모듈  구 어 있어 추가 인 요 능에 

해  쉽게  및 변경이 용이 도  계

었다. 또  여러 운 체 도 연동이 어 다양

 알고리즘  Pixhawk에 목 여 사용   

있게 었다.[2,3] 

Pixhawk라는 소스 반  행 어컴퓨

가 개발 면  항공  가라도 손쉽게 소  

드  개발   있게 었다.[3]

본 논 에 는 독립  시스  모듈 ,  소

스  인  근 용이 , 다양  시스 과  쉬운 

연동  갖춘 Pixhawk  장 들  근 속히 

증가 고 있는 QuadRotor 행 어를  용

방안  시 다.

2.  본 

2.1 Pixhawk Hardware

Pixhawk 드웨어는 Fig 1과 같이 게는 

38g, 크 는 50x81.5x15.5[mm]이다. 여러 개

  인 페이스 연결 Port  구 어  있 며 

각각  부명칭  Table 1 에 명시 다.[5,6]

주요 특징 는 운  체 인 NuttX, ROTS 

(Robot Operating System)에  실행가능 는 

고  32bit ARM CortexⓇM4 ; 14개  

PWM/ 보 출  가능; 추가 주변장 를  통

신 인 페이스(UART, I2C, CAN) 가능; 용

 및 독립  원공  장 에 In-flight 복

구 및 동조작   통합  백업 시스 ; 쉬운 

모  를  외부 안  버튼; 티색상  

LED 시등; 고 , 티 색 압   시

등; 장시간 고속   MicroSD Card 등

 특징  가지고 있어 쿼드  드웨어를 구

함에 있어 다양  인 페이스를 추가 및 변경

  있는 능들  가지고 있다.[4,5]

또  는 16bit 자이 스 , 14bit 가속도

계 및 자 계, 3축 가속도계 및 자이 스 , 
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압계 등이 내장 어 쿼드  자  및  

어를 욱  밀 게  것  본다.[6]

Fig 1. Pixhawk H/W

Table 1. Port Name

No. Port 별 명칭

1 Spektrum DSM  receiver

2 Telemetry (radio  telemetry)

3 Telemetry (on-screen  display)

4 USB

5 SPI (serial  peripheral interface) bus

6 Power module

7 Safety switch button

8 Buzzer

9 Serial

10 GPS module

11 CAN (controller area  network) bus

12 I2C splitter or  compass module

13 Analog to digital  converter 6.6 V

14 Analog to digital  converter 3.3 V

15 LED indicator

1‘ Radio control receiver input

2‘ S.Bus output

3‘ Main outputs

4‘ Auxiliary outputs

쿼드  드웨어 부분인 모 부(ESC+모 +

펠러)는 Fig 1. ( 른쪽 그림)  3. Main 

output 에 연결 여 사용 며, 원부(리튬-폴리

 배 리)는  Fig 1.(왼쪽 그림)  6. Power 

module에 연결 여 사용 게 다. 라  사용

고자 는 능들  각각  Port  연결이 쉽

게 사용   있게 었다.

2.2 Pixhawk Software

Pixhawk 소 트웨어 아키 쳐는 Fig 2처럼 3

개  인  다이어그램   모듈 반  

구 어 모듈간  독립  보장 및 추가 인 

요 능에 해  쉽게  및 변경이 용이 

도  계 었다.[2,3]

Onboard 소 트웨어는 객체보 , Visual 

Localization, 경 계획, 통신(UDP 및 UART) 

등  실행 는 여러 스  구 돼 있어 쿼

드 를 개별 모듈 식  어   있다.[2]

Fig 2. Pixhawk S/W Architecture
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행 및 IMU 소 트웨어는 임베 드 ARM7보

드에  운 며,  Readout,  통합 및 

Low level 어 및 구동  어를 실행 가 있

어 에  입 는 노이즈를 좀  밀히 

어   있게 었다.[2]

지상스 이  소 트웨어는 WiFi 또는 라  

모뎀에 해 Micro Air Vehicles(MAV)에 연결

 릿 PC에  작동 지만, MAV를 스

거나 어 지는 않는다. 지상스 이  소 트

웨어는 단지  데이 를 보여주며,  상황

에 는 자 운  추  해 사용 다.[2]

소 트웨어 구조  가장 주요  계 인  

Flight Code는 2가지 종  나 다. 첫 번

째가 PX4 Autopilot  PX4 Flight Stack이고, 

 번째는 APM/ArduPilot  APM Flight 

Stack이다. Fig 3  PX4 Autopilot  소 트웨

어 아키 쳐이다.[5] 

Fig 3. PX4 Autopilot S/W Architecture

3.  결 

근 드 드 트가 UAV 가  업

체 간  체  립 면  많  업체들과 

트 이 통합 었다. 드 드 트 에

 Pixhawk 행 어 시스 이 요  핵심 역

이 었다.

본 논 에 는 독립  시스  모듈 , 소스

 인  근 용이 , 다양  시스 과  쉬운 연

동  갖춘 Pixhawk  장 들과 QuadRotor 

행 어  용방안  시 다.

라  추후  연구방향도 Pixhawk 행 어 

시스  용이 QuadRotor 행 어에 국  

는 것이 아니라 인 행  행 어, 어, 

모 어 등 여러 분야에 걸쳐 연구 용이 다각

도  이루어질 것  단 며 많  연구 결과

들과 업들  생산 도 이루어질 것  

해 본다.
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