
사용자 메뉴얼



3
  

6
7

9

10
11
12

15
16
17
18
19
20

22

24
25
28
29
30
31

33
35
36
37

목 차
드론 안전 유의사항

1. argosALES 개요
소프트웨어 개요
argosALES 주요 기능
권장사양
 
2. 화면 구성 - 주요 메뉴
argosALES 화면 구성
메인 메뉴 영역
정보 제공 영역
퀵메뉴바
위젯

3. 시작하기
드론 등록
연결 타입 설정
다중 드론 등록
스테이션 등록
다중 스테이션 등록
연결 종료

4. 비행 전 설정
드론 기본값 설정

5. 드론 동작 점검
드론 동작 확인
조종기 동작 확인
디바이스 로그 확인
카메라 제어창 확인
기본비행 테스트
수동 드론 제어

6. 스테이션 기능 점검
스테이션 동작 확인
스테이션 장치 제어
스테이션 액츄에이터 제어
스테이션 IR 비콘 제어

7. 기본 비행
드론 제어창 구성
드론 비행 제어 
비행정보 모니터링

8. 미션비행
경로 만들기
웨이포인트 / 미션 리스트 관리
웨이포인트 / 미션 삭제 관리
웨이포인트 / 미션 적용하기
미션비행 실행하기
트리거 추가하기
비행 경로 저장하기 , 읽어오기

9. 서베이 모드 비행
경로 만들기
세부설정 후 ‘서베이 전환’하기
서베이 미션 비행 시작하기

8. 카메라 제어
카메라 제어

9. 스테이션 제어
스테이션 등록
스테이션 제어

10. 기타 설정 안내
어플리케이션 셋팅

11. 고객 지원

12. 부록
기체 사양
스테이션 사양 
GCS 사양

39

43

47
50

51

52

53

55
56
58

60

63
64

66

69

78
79





조종사 준수사항

초경량비행장치 ( 드론 ) 의 조종자는 초경량비행장치로 인하여 인명이나 재산에 피해가 
발생하지 않도록 국토교통부령으로 정하는 준수사항을 지켜야 합니다 .

1. 일몰 후부터 일출 전까지 야간비행 금지
2. 안개 , 비 등 시야가 흐려 안전한 비행이 어려울 경우 및 비행을 육안으로 확인할 수 없는 
     비가시권 비행금지
3. 관제권 ( 비행장으로부터 반경 9.3km 이내 ) 비행금지
4. 휴전선 일대 , 서울 강북 , 원전 주변 ( 반경 18.6km), 공항 또는 항공기 이착륙 비행장 등   
      국방 , 보안상 이유로 비행이 금지된 구역 비행금지
5. 항공기의 비행항로가 설치된 공역 (150m 이상의 고도 ) 비행금지
6. 인구밀집지역 또는 사람이 많이 모인 상공 등 기체가 떨어질 경우 인명피해 위험이 있는 곳  
      비행금지
7. 비행 중 낙하물 등 투하 금지
8. 음주 상태에서의 비행금지

Tip. 비행금지구역 확인 앱 : Ready to fly

드론 안전 유의사항

안전 확인 사항

초경량비행장치 ( 드론 ) 의 비행 전 , 중 , 후 반드시 안전점검을 진행하시기 바랍니다 .

 1. 비행 전 안전 점검
• 조종기 On 및 충전 상태 확인
• 배터리 전원 연결 및 충전 상태 확인
• 프로펠러 파손 여부 및 모터 결속 확인
• 암 , 랜딩기어 , 프레임 등 외관 확인
• 공역 , 기상 , 장애물 확인 및 안전거리 (15m) 확보
• GPS, wifi 등 통신 상태 최종 확인

2. 이륙 후 동작 확인
• 상 , 하 , 전 , 후 , 좌 , 우 이동 및 좌측면 , 우측면 호버링 동작 확인 후 비행

3. 비행 중 안전사항
• 현장 내 안전사고 및 비상상황 발생 시 즉시 대응할 수 있는 조종자 배치

4. 비행 후 안전 점검
• 배터리 전원 분리
- 조종기 Off
- 프로펠러 , 모터 , 암 , 랜딩기어 , 프레임 등 기체 점검
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특별비행 안전기준

국토교통부 「무인비행장치 특별비행을 위한 안전기준 및 승인절차에 관한 기준」 [ 별표 1]

공통사항
• 이 / 착륙장 및 비행경로에 있는 장애물이 비행 안전에 영향을 미치지 않아야 함
• 자동안전장치 (Fail-Safe) 를 장착함
• 충돌방지기능을 탑재함
• 추락 시 기체의 위치를 파악할 수 있는 위치 발신 기능을 갖추어야 함
• 비상절차 , 비상연락망 , 교육훈련계획 , 사고보고체계 등을 포함한 비상대응 매뉴얼을  

갖추어야 함

야간비행
• 조종자가 무인비행장치를 지속적으로 주시할 수 없을 경우 ( 촬영 , 고글 FPV 비행 등 )  

한명 이상의 관찰자를 배치해야 함
• 1km 밖에서 인식가능한 정도의 충돌방지등 ( 지속 또는 점멸방식 ) 을 장착하여 전후좌우 

식별이 가능하여야 함
• 자동 비행 기능을 갖추어야 함
• 시각보조장치 ( 적외선 카메라 등 ) 등을 장착하여 비행 중 주변 환경 ( 장애물 등 ) 을  

확인할 수 있어야 함
     ( 다만 , 지오펜스 및 지상통제시스템 (GCS) 을 통해 자동제어에 의해 비행하거나 , 건물 등   
     간접 조명으로 시야가 확보된 경우에는 제외할 수 있음 )
• 이 / 착륙장 주변에 일반인의 접근을 통제하거나 조명시설을 갖추어 안전을 확보하여야 함

비가시비행
• 조종자의 가시권을 벗어나는 범위의 비행 시 , 계획된 비행경로에 무인비행장치를 확인할 

수 있는 관찰자를 한 명 이상 배치해야 함 ( 다만 , 나대지 , 하천 등 피해 위험이 없는 지역에
서 비상 상황시 대응수단 ( 낙하산 , 비상착륙지 등 ) 을 마련한 경우에는 관찰자 배치를  
제외할 수 있음

• 관찰자를 배치하는 경우 , 조종자와 관찰자 사이에 무인비행장치의 원활한 조작이 가능할 
수 있도록 통신이 가능해야 함

• 조종자는 미리 계획된 비행과 경로를 확인해야 하며 , 해당 무인비행장치는 수동 / 자동 / 
반자동 비행이 가능하여야 함

• 조종자는 CCC(Command and Control, Communication) 장비가 계획된 비행 범위  
내에서 사용가능한지 사전에 확인해야 함

• 비행 중 무인비행장치와 항상 통신을 유지하여야 함 ( 통신 이중화 등 )
• 지상통제시스템 (GCS) 를 갖추고 무인비행장치의 상태표시 및 이상 발생 시 해당내용을  

조종자 등에게 알릴 수 있어야 함
• 비행상태를 확인 가능한 장치 (FPV 등 ) 를 장착하여야 함
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argosALES 개요



소프트웨어 개요

argosALES 소프트웨어는 다수의 드론과 다수의 드론용 스테이션을 통합 관제할 수 있는 
설치형 소프트웨어입니다 .
드론과 스테이션 그리고 argosALES 가 인터넷 환경에 있다면 어디서나 통합 관제를 통해 
제어할 수 있습니다 .
다양한 기능과 커스텀마이징을 통해 효과적으로 플랫폼을 이용할 수 있습니다 . 
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argosALES 주요 기능

1. 디바이스 정보 표시
• 다양한 정보창을 통한 장치 별 상태 정보 표시 기능
• 컨트롤 패널을 통한 장치 별 동작 및 비행 제어 기능
• 셋팅창을 통한 각종 기본 설정값 변경 기능

2. 패트롤 플래너
• 드론의 비행 경로와 세부 동작을 제어 , 편집할 수 있는 기능
• 미션 업로드 및 다운로드 기능
• 미션의 PC 저장 및 불러오기 기능
• 비행 경로의 Survey Mode 자동 변환 기능
• 저장한 비행 경로 반복 수행 기능 제공

3. 필수 편의기능 제공
• 현장 기상정보를 쉽게 확인할 수 있는 정보창 제공
• 주 사용 환경에 적합한 GCS 기본 설정값 변경 기능
• 기체에 장착된 카메라 세부 조작 기능 제공
     ( 자사 기체 한정 , 타기종은 업체와 상담 후 조정가능 )

권장 사양

운 영 체 제 MS Windows 10 (64bit)
프 로 세 서 Intel Core i5 3.2GHz 이상
메 모 리 8GB RAM 이상
저 장 용 량 500GB 이상
인 터 넷 인터넷 필요
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화면구성 - 주요 메뉴



 argosALES 화면 구성

메인 메뉴 영역
파일 메뉴 (Flie Menu)
• 프로그램 종료 기능을 제공합니다 .

등록 메뉴 (Registration Menu)
• argosALES 에 기체를 등록하여 임무를 부여하거나 , 프로그램 과의 연결을 해제할 수 있

습니다 .

도구 메뉴 (Tool Menu)
• 드론에 장착되는 페이로드를 조작할 수 있는 메뉴이며 카메라에 명령을 입력할 수 있고
      패트롤 제어 , 드론 탐색 , 스크린 잠금 등의 부가 기능을 사용할 수 있습니다 .

화면 메뉴 (Display Menu)
• argosALES 를 실행시키면 맨 처음 볼 수 있는 ‘비행지도 (Flight Map)’ 화면을 사용자의
     기호에 맞는 화면 기능으로 제공합니다 . 추가로 드론 정보와 스테이션 장치 정보를 
     나타내는 기능도  제공합니다 .

위젯 메뉴 (Widget Menu)
• argosALES 에서 제공하는 드론과 스테이션 , 날씨 등의 상태정보를 나타내는 인디케이터

(Indicator) 를 제공하는 메뉴입니다 .
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셋팅 메뉴 (Settings Menu)
• argosALES 의 테마 , 전체 설정을 조정 , 드론 및 스테이션의 조작을 수정할 수 있는 기능

을 제공합니다 .

도움말 (Help)
• 프로그램을 사용하는데 있어 지원을 해주는 기능입니다 .

정보 제공 영역 ( 상태정보창 )
아이디
• 장치의 연결된 순서를 보여주는 ID 값을 나타냅니다 .

이름
• 연결된 기체의 이름을 표시합니다 . 

타입
• 기체의 프레임 형태를 표시합니다 .

시동상태
• 기체의 시동 유무를 표시합니다 . 

버전
• 기체의 장착되는 BirdCom 보드의 펌웨어 버전을 나타냅니다 . 
      해당 펌웨어는 최신의 상태로 유지되어야 합니다 .

위도
• 기체의 위도값을 표시합니다 .

경도
• 기체의 경도값을 표시합니다 . 

고도
• 기체가 해수면으로부터의 절대 고도값을 나타냅니다 .
• 
방향각
• 0/360 ° : 북쪽 ,
• 90 ° : 동쪽
• 180 ° : 남쪽
• o 270 ° : 서쪽
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배터리
• 기체에 장착된 배터리의 전압을 수치상으로 나타냅니다 .

위성수
• 기체에 장착된 GPS 에서 인식되는 위성의 개수입니다 . GPS 개수는 최대 32 개까지  

확보되며 , 기체 제어시 최소 27 개 이상 확보 후 운영하십시오 . 

DOP
• 드론의 수평 , 수직 정밀도 오차값을 나타냅니다 . 0.6 이하에서 운영 가능하며 ,  

수치가 높을수록 GPS 품질이 떨어집니다 . 
• 
비행모드
• 기체가 GCS 로부터 받은 명령 상태를 나타냅니다 .

통신방식
• 드론 등록 시 연결 타입을 아이콘으로 나타냅니다 .

통신상태
• 기체의 통신상태를 아이콘으로 표시합니다 .

1. 드론등록 : 등록된 드론을 argosALES 에 연결할 수 있습니다 .
2. 스테이션등록 : 등록된 스테이션을 argosALES 에 연결할 수 있습니다 . 
3. 드론 제어 : 등록된 드론에 대해 다양한 수동제어 명령을 부여할 수 있습니다.
4. 미션 플래너 : 등록된 드론 및 스테이션을 통해 미션을 제작할 수 있습니다 .
5. 긴급 출동 : 등록된 드론을 통해 지정된 위치로 긴급 이동 명령 기능을 
                      제공합니다 .
6. 카메라 제어 : 등록된 기체 카메라가 카메라 제어창을 통해 영상 활성화 및 
                         카메라 제어 , 모니터링 등 편의를 제공합니다 .
7. 드론 위젯 : 등록된 드론에 대한 기체 상태정보 및 자세 , 비행속도 , 고도 , 
                      방향각 등을 그래픽으로 나타냅니다 .
8. 스테이션 위젯 : 등록된 스테이션에 대한 상태정보 및 충전전압값 , 
                            충전전류값 , 스테이션 온도 , 스테이션 위경도정보 , 
                            자동충전모드 활성화 , 충전상태 , 통신상태 , 
                            IR 비콘 활성화 , 도어상태 , 액츄에이터 상태를 그래픽과 
                            숫자로 나타냅니다 . 
9. 날씨 위젯 : 등록된 스테이션을 통해 해당지역 날씨 정보를 그래픽으로 
                     제공합니다 .

퀵메뉴바
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위젯

드론 위젯 : 등록된 드론에 대한 기체 상태정보 및 자세 , 비행속도 , 고도 , 방향각 등을 그래픽으로 
나타냅니다 .

스테이션 위젯 : 등록된 스테이션에 대한 상태정보 및 충전전압값 , 충전전류값 , 스테이션 온도 , 
                        스테이션 위경도정보 , 자동충전모드 활성화 , 충전상태 , 통신상태 , 
                        IR 비콘 활성화 ,  도어상태 , 액츄에이터 상태를 그래픽과 숫자로 나타냅니다 . 
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위젯

날씨 위젯 : 등록된 스테이션을 통해 해당지역 날씨 정보를 그래픽으로 제공합니다 .
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시작하기



‘드론 등록’ 메뉴에서 사전 등록된 드론을 argosALES에 연결할 수 있습니다. 

‘드론 등록’창에서 ‘드론’ 체크 후 ‘연결 타입’ 선택

1. 드론: 등록할 장치(디바이스)를 ‘드론’으로 설정합니다.

2. ‘디바이스 이름’ 에 등록된 장비 리스트를 클릭 후 스테이션을 등록합니다.

3. 등록이 정상적으로 완료되면, ‘디바이스 정보창’에서 등록된 기체에 대한 정보와    

    연결상태 (통신상태)          를 표시해줍니다.

argosALES는 허가된 드론과 스테이션에 한해, 사전 등록 및 기본 세팅이 완료된 
상태로 출고됩니다. 신규장비의 등록은 고객지원센터를 통해서만 가능합니다. 

드론 등록
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1. IoTHub      - 클라우드에서 호스팅되는 서비스이며, 

                        IoT애플리케이션과 이를 통해 관리하는 

                        디바이스 간의 양방향 통신을 위한 

                        중앙 허브역할을 합니다.

2. MQTT - 모바일 기기나 낮은 대역폭의 소형 장치들에

                 최적화된 프로토콜입니다. 느리고 품질이 

                 낮은 네트워크 환경에서도 메시지를 

                 안정적으로  전송할 수 있습니다.

3. TCP      - 통신 연결 타입을 프로토콜 위에서 연결형 서비스를 지원하는 

                    TCP 타입으로 설정합니다.

4. UDP     - 통신 연결 타입을 UDP로 설정합니다. 

                   TCP보다 안정성은 떨어지나, 속도가 빠릅니다.

5. RF Telemetry      - 텔레메트리 혹은 라디오 통신을 이용하여 연결합니다. 

                                  안테나의 전송거리에 따른 통신 거리의 한계가 존재합니다.            

                                  Cloud Link와 동일하게 드론을 원격에서 제어하고 상태 

                                  정보를 수신할 수 있습니다.

6. LoRaWAN      - 낮은 전력 소비로 장거리 전송을 가능하게 하는 

                             프로토콜 타입니다.

IoT 디바이스 이름 

• argosALES-C에 등록된 기체 목록을 불러오고, 등록하여 기체에 임무를 

    부여할 수 있습니다.

연결 타입 설정
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다중 드론 등록

한번에 다수의 드론을 등록하고자 할 때 ‘다중 드론 등록’ 기능을 통하여 빠르고 
간편하게 여러대의 드론을 등록할 수 있습니다.

• 화살표     를 클릭하여 개별 또는 전체 화살표      를 클릭하여 한번에 리스트에 있는 모든 기

체들을 등록합니다.

• 등록을 취소하고자 하는 기체는     또는      를 사용하여 등록 전 상태로 원복시킵니다.
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스테이션 등록

 

‘스테이션 등록’ 메뉴에서 사전 등록된 스테이션을 argosALES에 연결할 수 있습니다. 

‘스테이션 등록’창에서 ‘스테이션’ 체크 후 ‘연결 타입’ 선택

1. 스테이션: 등록할 장치(디바이스)를 ‘스테이션’으로 설정합니다.

2. ‘디바이스 이름’ 에 등록된 장비 리스트를 클릭 후 스테이션을 등록합니다.

3. 등록이 정상적으로 완료되면, ‘디바이스 정보창’에서 등록된 기체에 대한 정보와   

    연결상태 (통신상태)       를 표시해줍니다.
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한번에 다수의 스테이션을 등록하고자 할 때 ‘다중 스테이션 등록’ 기능을 통하여  
빠르고 간편하게 여러대의 드론을 등록할 수 있습니다.

• 화살표     를 클릭하여 개별 또는 전체 화살표      를 클릭하여 한번에 리스트에 있는 모든  

스테이션들을 등록합니다.

• 등록을 취소하고자 하는 스테이션은     또는      를 사용하여 등록 전 상태로 원복시킵니다.

다중 스테이션 등록
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연결 종료

‘드론 해제’ (Disconnection)
• ‘등록 메뉴’에서 ‘드론 해제’ 또는 ‘모든 드론 해제’ 버튼으로 argosALES에서 

     드론 연결을 종료할 수 있습니다..

‘모든 드론 해제’ (All Drones Disconnection)
• 현재 argosALES에 연결되어 있는 모든 기체들의 연결을 한 번에 해제할 수 있는  

기능입니다. 
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비행 전 설정 



argosALES로 본격적인 드론 비행제어를 하기에 앞서, 주변 환경요인들을 
고려하여 드론의 주요 설정값을 조정하면 보다 안전한 비행을 할 수 있습니다.

비행 기본값 설정
설정 경로 : 셋팅 -> 드론 -> 드론 설정

1. 비행 속도 
• 기체의 최대 비행속도를 m/s 단위로 설정합니다 .

2. RTL 고도
• RTL 명령을 통해 드론이 홈 위치로 복귀 시 기본 고도값을 설정합니다 .

3. 착륙 고도
• 기체 착륙시 ‘착륙 속도’ 설정값이 적용되는 고도를 지정합니다 . 착륙 고도 이상에서는 기

본 착륙 속도로 하강하며 , 설정 고도부터는 착륙 하강 속도로 하강하여 착륙합니다 .

4. 착륙 속도
• 착륙 시 하강 속도를 설정합니다 .

5. 홈 위치
• 기체의 위도 , 경도 상 좌표를 설정합니다 .

6. FailSafe 설정
• 배터리 전압 : 배터리 잔여량이 설정한 전압값에 도달하면 기체가 자동으로 복귀합니다 .
• GPS 품질 : 설정한 DOP 값에 도달하면 기체가 자동으로 복귀합니다 .

7. RTL 시 자동헤딩
• RTL 시 이륙 시점의 드론 헤딩각으로 복귀할지는 결정합니다 . 만약 이 설정이 활성화되

면 드론은 RTL 후 착륙시 이륙 시점의 헤딩각을 유지한 후 착륙하게 됩니다 .

드론 기본값 설정
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드론 동작 점검



드론 동작 확인

드론 기능 점검

• argosALES 에 드론을 등록하여 연결 상태 확인

• argosALES 하단 기체 정보가 들어오는 것을 확인

• 버전 , 위경도 , 방향각 , 배터리 , 위성수 , DOP 
( ※ DOP : Dilution of Precision 의 약자로서 , ' 좌표의 위치 정밀도를 방해하는 정도 : 위치 정밀도 저하율 ' 

이라고 할 수 있습니다 . 해당 수치는 ‘0’에 가까울수록 높은 정밀도를 나타냅니다 . 드론의 경우 정상수치는 

0.5~0.7 이며 이보다 수치가 높을 시 , 비행 중 수직 , 수평 위치제어가 불안정해집니다 .)

• argosALES 에 표시되는 드론의 위치 정보 확인 
- argosALES 하단 기체정보의 위도 , 경도 , 고도 , 방향각 ,DOP 표시 확인 
- argosALES 지도에 표시되는 위치와 실제 위치가 일치하는지 확인 
- argosALES 에 표시되는 방향각과 실제 방향각이 일치하는지 확인
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조종기 동작 확인

조종기 기능 점검

• 드론과 조종기의 바인딩 연결 상태 확인

• 조종기에서 모드 변경이 되는 것을 확인
- 모드 변경 시 argosALES 하단 기체 정보에서 비행모드가 바뀌는 것을 확인
- Stabilize mode  자이로센서만 사용해서 드론을 직접 조종
- Altitude Hold mode - 드론 고도만 유지하고 , 자세는 유지하지 못함
- Position Hold Mode - 드론 고도와 자세를 일정하게 유지

1. Stabilized Mode
(SE 스위치 하단)

2. AltHold Mode
(SE 스위치 중단)

3. PosHold Mode
(SE 스위치 상단)

배터리 전압 드론 연결
수신감도

왼쪽스틱
위치 표시

오른쪽스틱
위치 표시
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조종기 기능 점검

• Emergency Key 활성화 확인 (SH)
- 이륙을 하지 않고 기체 시동을 건 후 Emergency key 를 활성화 시  
모터가 멈추는 것을 확인

• RTL (Return To Launch) 되는 것을 확인 (SF)
- 기체 비행 중 RTL Key 활성화 시 기체가 복귀하는 것을 확인

Emergency Off
(SH 스위치 하단)

Emergency On
(SH 스위치 상단)

RTL Off
(SF 스위치 하단)

RTL On
(SF 스위치 상단)

스위치(SF)

스위치(SE)

스위치(SH)

안테나

스틱 스틱

전원 스위치

LCD 화면
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조종기 기능 점검

• Poshold 모드에서 조종기 기본 비행
- 기체가 흐르지 않고 호버링을 하는 것을 확인
- 조종을 하는 대로 기체가 움직이는 것을 확인 ( 앞뒤 , 좌우 , 상하 , 회전 ) 
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디바이스 로그 확인

드론 기능 점검

• argosALES 디바이스 로그창에서 에러 확인
- 디바이스 로그창에 에러가 1 회성이 아닌 지속적으로 발생 시 비행 금지
※ FC, ACC, Gyro, Compass, GPS, IR Sensor, Range Finder
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카메라 제어창 확인

드론 기능 점검 

• 카메라 영상 재생 확인
- 카메라 제어창에서 영상을 재생

• 미디어 다운로드가 정상적으로 작동하는 것을 확인 .
- 사진 및 영상의 저장 확인
- 저장된 사진 및 영상이 다운로드가 되는 것을 확인 .

• 카메라의 짐벌 제어 확인
- 마우스 or 방향키로 짐벌 제어가 되는 것을 확인 .

• 카메라의 줌 제어 확인
- 줌 배율과 동일하게 줌제어가 되는 것을 확인

• EO, IR, PIP 카메라 모드 변경 확인
- 카메라 제어창 카메라 모드 변경 창에서
- 선택한 모드로 변경되는 것을 확인
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기본비행 테스트

드론 기능 점검

• 드론 제어창에 있는 테스트 비행을 실행한다 .
- 기본 3m 로 설정되어 있지만 현장 상황에 맞추어 이동거리를 줄여서 진행가능 .
- 앞뒤 , 좌우 , 상승 , 하강 , 착륙 기본 비행을 실행한다 .
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수동 드론 제어

드론 기능 점검 

• 기체가 스테이션에 착륙 시 정밀 착륙하는 것을 확인
- 스테이션 위에서 이착륙을 한다 .

①

③

②

④
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스테이션 기능 점검



스테이션 동작 확인

스테이션 상태 점검 1.

• argosALES 에 스테이션을 등록하여 연결 상태 확인

• argosALES 하단 스테이션 정보가 들어오는 것을 확인
- 버전 , 위경도 , 방향각 , 위성수 , DOP 값 확인

①

스테이션 상태 점검 2.

• argosALES 에 표시되는 스테이션의 위치 정보 확인
- argosALES 하단 스테이션 정보의 위도 , 경도 , 고도 , 방향각 ,DOP 표시 확인
- argosALES 지도에 표시되는 위치와 실제 위치가 일치하는지 확인
- argosALES 에 표시되는 방향각과 실제 방향각이 일치하는지 확인
( ※ DOP : Dilution of Precision 의 약자로서 , ' 좌표의 위치 정밀도를 방해하는 정도 : 위치 정밀도 저하율 ' 

이라고 할 수 있습니다 . 해당 수치는 ‘0’에 가까울수록 높은 정밀도를 나타냅니다 . 드론의 경우 정상수치는 

0.5~0.7 이며 이보다 수치가 높을 시 , 비행 중 수직 , 수평 위치제어가 불안정해집니다 .)

②
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위젯을 통한 스테이션 기능 및 동작 확인
( ※ argosALES 프로그램을 통한 위젯 및 스테이션 관련 상세한 사항은 argosALES 교육자료를 통해  

참고바랍니다 .)

• 스테이션 위젯에서 무선 충전이 되는 것을 확인
- 스테이션 충전 단자에 기체 충전패드를 접촉시켜 충전이 시작되는 것을 확인
- 충전이 완료 되었을 때 스테이션 위젯에서 아이콘이 완충 표시로 변경되는 것을 확인

• 스테이션 자동 재충전이 되는 것을 확인
- 완충 후 드론의 배터리가 24.8V 이하로 내려갔을 때 재충전 하는 것을 확인

[ 스테이션 위젯 상태창 ]
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스테이션 장치 제어

스테이션 도어 제어

• 스테이션의 도어 Open/Close 제어 확인
- 스테이션 제어창에서 도어 Open/Close 를 제어

③ ③

➀

②

➀

②
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스테이션 액츄에이터 제어
• 스테이션의 액츄에이터 Open/Close 제어 확인
- 스테이션 제어창에서 액츄에이터 Open/Close 를 제어

➀

②

③

➀

②

③
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스테이션 IR 비콘 제어
• IR-Lock 비콘  On/Off 제어 확인
- 스테이션 제어창에서 비콘 On/Off 제어 (On:       Off:      )
- 제어 후 상태정보창 및 스테이션 위젯에서 아이콘 확인 가능

• 스테이션 위에 정밀 착륙 하는 것을 확인
- 스테이션 위에 드론이 착륙을 할 때 비콘을 인식하여 정밀착륙을 하는 것을 확인

스테이션 위젯 상태창(IR 비콘 활성화) IR 비콘 활성화

➀

②
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기본 비행



비행하고자 하는 드론을 ‘도구’ -> ‘드론 제어’에서 연결된 드론을 선택하여 
제어할 수 있습니다.

• 시동 걸기 / 끄기

드론 제어창 구성

아이콘 명칭 설명

 Arming  기체의 시동을 On/Off 할 때 사용합니다 . 

• 제어창 구성

•  1. 기체리스트 목록창 - 등록된 기체를 리스트목록창을 통해 설정 후 컨트롤러 패드를 
                                          이용해 기체 조작이 가능합니다 .
•  2. 시동제어 버튼 - 가이드 모드가 설정된 기체의 시동을 걸어 이륙대기 상태로 
                                    전환시키는 버튼입니다 .

드론 비행 제어
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•  3. 비행모드제어 버튼 - 비행모드의 종류는 아래와 같습니다 .
-  조종 모드

아이콘 명칭 설명

 가이드 모드
 기체를 GCS 로 조종할 수 있는 모드를 적용합니다 .

 미션 수행 중 일시정지와 재개에 사용합니다 .

 고도유지모드  기체의 고도를 고정한 상태입니다 .

 복귀모드  이륙했던 위치로 착륙합니다 .

 위치고정모드  기체의 고도와 위치를 모두 고정한 상태입니다 .

 자동비행모드  일시정지 된 미션을 재개할 때 사용합니다 .

 착륙모드  현재 위치에서 기체가 착륙합니다 .

 수동모드
 조종 모드를 변경하기 전 기본값입니다 .

 기체의 모든 자세를 직접 제어해야 하는 상태입니다 .
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4. 이륙 버튼 - ‘시동제어’버튼을 통해 Arming 상태가 되어 있는 기체를 이륙시킵니다 .
5. 원격제어 버튼 - argosALES 에서 구현되어 있는 컨트롤러 패드를 활용하여 기체의 이동  
                            및 조작을 가능하게합니다 .
 6. RTL 버튼 - 기체가 이륙했던 시점으로 돌아와 착륙합니다 .
 7. 착륙 버튼 - 기체가 현재 위치한 지점으로부터 착륙합니다 .
 8. 테스트 비행 버튼 - 기체의 기본비행 테스트를 자동화 단계별로 진행합니다 .
 9. 격자지도 표시창 - 기체의 위치를 지도서비스에서 지원하는 좌표로 나타냅니다 .
 10. 미터기 표시창 - 기체가 해수면으로부터의 절대 고도값을 나타냅니다 .
 11. 기체 시동상태 표시창 - 기체의 현재 시동 및 동작 상태를 나타냅니다 .
 12. 기체 비행모드 표시창 - 기체가 GCS 로부터 받은 명령 상태를 나타냅니다 .
 13. 통신연결 상태 표시창 - 기체와 GCS 간 통신 연결 상태를 나타냅니다 .

• 시동 걸기
‘드론 제어’ 창에서 ‘가이드모드’를 클릭하여 argosALES 가 드론을 조종할 수 있는 상태로 
만듭니다 . ‘가이드모드’가       활성화되었다면  안전거리를 확보한 후 ‘시동 제어’ 버튼       
을 눌러 드론에 시동을 겁니다 . 

• 시동 해제하기
이륙하지 않고 지상에서 arming 한 상태에서 ' 드론 제어 ' 창 → ' 착륙 제어 ' 를 눌러  
모터 시동을 정지합니다 .
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• 이륙 고도 설정 및 이륙
‘드론 제어’ 창에서 하단의 ‘이륙 제어’      아이콘을 클릭 후 , 드래그 바를 옮기거나 
방향키로 조정하여 이륙 고도를 설정합니다 . 이륙 고도가 설정되었다면 가운데 ‘실행’ 
아이콘을 눌러 이륙합니다 .

드론의 시동이 걸리기 전에는 작동하지 않습니다.

• 이동하기
드론이 이륙한 상태에서 ‘원격 제어’      를 통해 전 / 후 / 좌 / 우 / 상 / 하로 드론을 이동시킬 
수 있습니다 . ‘원격 제어’ 아이콘 클릭 후 상태창 상단에 있는 기체리스트목록창 ( ① ) 에서 
제어하고자 하는 기체로 설정 후 X, Y, Z 각각의 축으로 이동하려는 거리를 체크 ( ② ) 후 숫
자를 입력 , ‘컨트롤러’의 이동 버튼 ( ③ ) 을 클릭하면 해당 위치로 이동합니다 . 방항각 입력
창 ( ④ ) 을 체크 후 값을 입력하면 , 입력한 수치만큼 기체가 회전합니다 .
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• 착륙하기

• 기본 비행 테스트
 - 제어하고자 하는 기체를 선택 후 ‘기본 비행 테스트’          로 테스트 비행을 
     제어할 수 있습니다 .
 -  어플리케이션 세팅’창에서 기본 비행 테스트 ( 시험 비행 설정값 ) 설정값 수치를 
     수정할 수 있습니다 .

아이콘 명칭 설명

 Land  현재 비행위치 바로 아래 착륙합니다 .

 RTL  이륙하였던 위치로 돌아가 착륙합니다 . 

• ‘화면’ 탭에서 위성뷰 / 거리뷰 기능 중 원하는 지도를 선택하여 모니터링 할 수 있습니다 .

• 위성 뷰
위성으로 찍은 지도에 argosALES 로 등록한 기체를 모니터링 할 수 있습니다 .

• 거리 뷰
지도를 스트리트뷰로 구현하며 argosALES 로 등록한 기체를 모니터링 할 수 있습니다 .

• 디바이스 정보
메인화면 하단에 기체에 대한 정보를 아이콘 , 수치로 표시하여 드론의 상태 및 위치 , 고도 , 
통신 상태등을 파악할 수 있습니다 .

비행정보 모니터링
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아이콘 명칭 설명

 쿼드콥터  연결된 드론의 형태가 쿼드콥터입니다 .

 헥사콥터  연결된 드론의 형태가 헥사콥터입니다 .

 옥타콥터  연결된 드론의 형태가 옥타콥터입니다 .

 스테이션  연결된 장비의 형태가 스테이션입니다 .

• 아이디 : 장치의 연결된 순서를 보여주는 ID 값
• 이름 : 연결된 드론의 이름을 표시합니다 .
• 타입 : 드론의 프레임 형태와 스테이션을 표시합니다 .

• 시동 상태 : 드론의 시동 유무를 표시합니다 .

아이콘 명칭 설명

 시동 꺼짐  연결된 드론의 시동이 꺼져 있는 상태입니다 .

 시동 켜짐  연결된 드론의 시동이 걸려 즉시 이륙할 수 있는 상태입니다 .

• 버전 : 기체의 장착되는 BirdCom 보드의 펌웨어 버전을 나타냅니다 . 
               해당 펌웨어는 최신의 상태로 유지되어야 합니다 .
• 위도 , 경도 : 기체의 위 , 경도상 좌표를 나타냅니다 .
• 고도 : 기체가 해수면으로 부터의 절대 고도값을 나타냅니다 . 
• 방향각 : 기체의 방향각을 표시합니다 . 방향은 아래와 같습니다 . 
- 90 ° : 동쪽
- 270 ° : 서쪽
- 180 ° : 남쪽
- 0/360 ° : 북쪽 ,
• 위성수 : 기체에 장착된 GPS 에서 인식되는 위성의 개수입니다 . GPS 개수는  

             최대 32 개까지 확보되며 , 기체 제어시 최소 27 개 이상 확보 후 운영하십시오 . 
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• DOP: 드론 GPS 의 품질을 표시합니다 . 0.6 이하에서 가장 정확하게 작동합니다 .
• 비행모드 : 기체가 GCS 로부터 받은 명령 상태를 나타냅니다 .
• 통신방식 : 기체와 GCS 간 통신 연결 방식을 나타냅니다 . 연결이 되지 않을 경우 ,   
                     표시로 나타납니다 .

• IoTHub        - 클라우드 호스팅 기반의 서비스입니다 .

• MQTT      - 모바일 기기 또는 낮은 대역폭의 소형 장치들에 최적화된 프로토콜입니다 .

• RF Telemetry       - 텔레메트리 혹은 라디오 통신을 이용한 연결입니다 . 

• TCP        - 프로토콜 위에서 연결형 서비스를 지원하는 설정입니다 .

• UDP       - TCP 보다 안정성은 떨어지나 , 속도가 빠른 연결 타입입니다 .

• LoRa       - 낮은 전력 소비로 장거리 전송을 가능하게 하는 연결 타입입니다 .

• 통신상태 : 기체또는 스테이션의 통신 상태를 나타냅니다 . 정상 연결되었을 경우 ,   

                          표시가 , 연결이 되지 않을 경우 ,        표시로 나타납니다 .

• 장치 제어 영역 및 알림 영역 활용
- ‘드론 제어’  ‘원격 제어’ 에서도 시동 상태 , 현재 비행 모드 등 간단한 정보가 
    아이콘으로 표시됩니다 .
- 알림 영역에서도 시동 , 모드 , 통신종류 , 링크 , 배터리 용량을 아이콘으로 확인할 수 
  있습니다 . 

• 기타 편의 기능 활용
‘드론 탐색’ 활용
- 선택한 드론이 지도밖에 있는 경우 , 도구  ‘드론 탐색’을 활용하여 드론의 현재 위치로  
  지도 화면을 옮길 수 있습니다 .

• 지도 축소 및 확대 
- 마우스 휠을 굴려 지도의 축소와 확대가 가능합니다 . 커서의 위치를 중심으로 변경됩니
다 . 드론 아이콘과 커서가 근접해 있는 경우 , 오입력을 방지하기 위해 축소 , 확대가 작동되
지 않습니다 .
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미션 비행
패트롤플래너를 이용한 자동 비행



미션비행은 관제, 감시하고자 하는 구역에 일직선상의 경로를 생성하여 비행하는 
기능이며, 다수의 웨이포인트를 연결하여 사용자가 원하는 구역을 비행할 수 있는 
기능입니다.

①  미션플래너를 활용한 ‘미션 비행’ 경로 만들기
• 미션 플래너 불러오기 : ' 도구 ' 탭에서 ' 패트롤 제어 ' 를 클릭하여 패트롤 플래너를  

                                    생성합니다 . 
• ' 패트롤 플래너 ' 창이 생성되면 플래너창에서 ' 드론 추가 ' 를 클릭하여 등록한 기체들 중

하나를 선택합니다 . 

경로 만들기

• ‘드론 추가’ 후 ‘패트롤 플래너’ 창에서 ‘미션 추가’를 클릭 , ‘미션 플래너’를 생성하여  
지도상에서 원하는 경로를 더블클릭하여 경로를 생성 , 명령을 추가하여 비행경로를  
작성합니다 . 
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• 비행거리 : 드론이 이동하는 총 거리를 수치상으로 

나타냅니다 .

• 고도변경 : 이동하고자 하는 ‘웨이포인트’ 의 

                      고도를 설정하여 원하는 높이만큼 

                      이륙합니다 .

• 서베이전환 : 3 개 이상의 웨이포인트 설정 시 

                         순찰 등에 최적화된 경로가 자동 

                         설정됩니다 .

•  ID: 드론의 각 웨이포인트에 해당하는 순서를 

             번호로 지정하여 표시합니다 . 

• 명령 : 드론에 적용되어 있는 명령을 나타냅니다 .

• ‘미션 비행’은 ‘홈 포인트’         를 시작으로 비행을 하며 , 임무 경로는 지도에서 원하는  
지점을 더블클릭 하여 웨이포인트를 생성한 후 , 각 웨이포인트 마다 원하는 명령을  
추가하여 임무에 적합한 행동을 수행할 수 있도록 합니다 .

• ‘명령’ 추가는 ‘미션 플래너’ ‘추가’ 탭을 클릭하여 원하는 명령을 부여합니다 .

• 스테이션이 등록된상태에서는 도어클로즈 , 도어 오픈 , 자동복귀 명령 미션비행경로를 
제작할 때 자동으로 명령이 생성됩니다 . 해당 명령을 임의로 삭제 , 조작하게 될 경우 ,  
스테이션 도어 동작에 문제가 발생하오니 주의하십시오 .

※ 미션비행 중 GCS 또는 현장 조종자가 수동제어를 통해 복귀를 진행할 경우, 

스테이션 도어가 자동으로 열리지 않습니다. 이를 대비하여 스테이션 도어를 

수동으로 개폐하거나, 현장조종자가 스테이션 주변 또는 안전한 장소로 착륙을 

유도해야합니다.
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• 명령의 종류와 기능설명은 아래와 같습니다 .

명령 설명

홈  드론이 이륙 전 대기하는 첫번째 지점입니다.

이륙  드론이 지상으로부터 고도를 높여 상승합니다.

이동  이동하고자 하는 웨이포인트로 드론이 이동합니다.

착륙  드론을 지정해놓은 웨이포인트로 착륙합니다.

지연  드론을 지정해놓은 웨이포인트에서 호버링합니다.

신규 홈  드론이 새로운 장소에 착륙할 포인트를 지정합니다.

복귀  드론이 지정한 홈포인트 장소로 복귀합니다.

기체회전  기체를 원하는 방향으로 회전시킵니다.

촬영시작
 기체에 장착되어 있는 카메라의 동영상 녹화를 
 시작합니다.
 (카메라 장착이 되어 있을 경우) 

촬영중지  녹화를 종료합니다.

사진촬영  카메라의 사진 촬영명령을 수행하여 이미지 
 파일로 저장합니다.

※ 미션 플래너로 생성한 미션정보는 (*.pll) 형식으로 처리되어, 

    PC에 저장 및 불러올 수 있습니다. 
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② 웨이포인트 / 미션 리스트 (Waypoint List) 관리
• 웨이포인트 하달한 명령을 다른 명령으로 수행시키고자 할 때 ‘미션플래너’  

하단의 ‘수정’ 탭을 클릭하여 기존의 명령을 다른 명령으로 변경할 수 있습니다 .

③ 웨이포인트 / 미션 삭제
• 삭제하고자 하는 웨이포인트를 지정하여 삭제할 수 있습니다 .
• ‘미션 플래너’ 하단의 ‘삭제’ 탭은 지정한 웨이포인트와 미션만을 삭제하며 ,
      ‘전체 삭제’ 탭은 ‘홈’ 을 제외한 현재까지 작성되어 있는 모든 웨이포인트들을 삭제합니다 .
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④ 웨이포인트 / 미션 적용 하기
• 웨이포인트 / 미션을 작성한 후 , ‘미션 플래너’ 하단에 있는 ‘적용’ 탭을 누른 후 알림  

메시지 창의 OK 버튼을 클릭하면 , ‘패트롤 플래너’ 창에 지정한 기체 ( 드론 ) 와 임무에 
관한 정보들이 표시됩니다 . 
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웨이포인트 / 미션 적용하기



⑥ 패트롤 플래너를 활용한 다중 미션 및 ‘트리거’ 추가하기
• ① 미션플래너를 활용한 ‘미션 비행’ 경로 만들기’의 순서대로 미션 비행 경로를 생성  

같은 방법으로 원하는 다른 경로를 추가하여 비행경로를 생성할 수 있습니다 .
• ‘패트롤 플래너’의 ‘편집기’ 목록에서 ‘트리거 추가’ 기능을 사용하여 비행을 시작할 때  

원하는 설정으로 비행 시작 조건을 세팅할 수 있습니다 .

• 지연 : 기체가 지상에서 설정한 시간만큼 대기한 뒤    

                미션 비행을 수행합니다 .

• 타이머 : PC 상의 임무 수행 시간을 설정한 후 , 

                   설정 시간에 도달하면 , 미션 비행을 

                   시작합니다 . 

• 완전충전 : 배터리의 완전충전 전압값에 도달하면 ,  

                      미션비행을 시작합니다 .

• 충전 전압 설정 : 기체에 장착되어 있는 배터리의 목표  

                               충전 전압값을 임의로 설정한 후 , 

                               설정값에 도달하면 , 미션비행을 

                               시작합니다 .

• 반복 : 전체 패트롤 반복 회수를 설정할 수 있습니다 .
                ( 패트롤 반복 회수가 0 이면 미션을 무한으로 

                 반복수행 합니다 .)

• 팔로워 : 지정한 선행 미션에 도달하면 자동으로 

                   인식하여 다음 미션을 수행합니다 .

5 7

⑤ 미션비행 실행하기
• 패트롤 플래너’, -> 조종기 하단에 있는 리스트를 클릭하여 작성했던 미션에 해당하는  

드론으로 설정 후 , ‘시작’ 버튼을 클릭하면 , 기체가 입력한 명령대로 미션비행을  
수행하기 시작합니다 .

• 기체의 위치 , 고도 , 각도 , 배터리 상태에 관한 정보들은 지도화면 하단의 ‘디바이스 정보’ 
창에서 확인하실 수 있습니다 . 

미션비행 실행하기

트리거 추가하기



⑦ 비행 경로 저장하기 , 읽어오기
• ' 미션 비행’을 저장하기 / 읽어오기 기능을 사용하여 , 이전에 사용했던 미션을 재작성할 

필요없이 지속적으로 활용할 수 있습니다 .

• 저장하기 : 편집기 목록에서 ‘저장하기’를 클릭하여 , 미션을 원하는 경로에 저장합니다 .
• 읽어오기 : 편집기 목록에서 ‘읽어오기’를 클릭하여 저장했던 미션을 다시 불러와 같은 

 임무를 수행할 수 있습니다 .
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웨이포인트 / 미션 적용하기



서베이모드 비행
패트롤플래너를 이용한 자동 비행



‘서베이모드 비행’은 관제, 모니터링 기능은 물론, 촬영하고자 하는 구역에 하나의 
정사사진을 제작할 때 사용하는 특화된 기능으로써, 지정한 면적에 해당하는  
구역을 지그재그로 비행경로를 생성, 경로마다 GPS정보가 입력된 이미지 파일을 
촬영, 저장하여 정사사진 제작에 편의를 제공하는 기능입니다. 

① 서베이 미션 플래너를 활용한 ‘서베이 비행’ 경로 만들기
• ‘패트롤 플래너’창에서 ‘드론 추가’를 클릭하여 등록한 기체들 중 하나를 선택합니다 .
• ‘드론 추가’ 후 ‘패트롤 플래너’ 창에서 ‘서베이 추가’를 클릭 , ‘서베이미션 플래너’를  

생성 후 지도상에서 조사 , 또는 맵핑하고자하는 구역을 더블클릭하면 지정한 웨이포인트 
내에 파란색으로 구역이 생성됩니다 .

경로 만들기

• 플래너 창에서 비행과 관련된 비행고도 , 비행간격 , 경로각을 설정합니다 .
• ‘명령’ 탭에서 ‘서베이 전환’ 후 생성되는 웨이포인트마다 ‘촬영’ 또는 ‘지연’을 설정하여    
      원하는 임무를 적용할 수 있습니다 .
• 시간간격은 -1 이 기본 값이며 , 해당 값으로 설정해야 웨이포인트 구간마다 정확한  

 임무를 수행합니다 .
• 비행거리 및 , 촬영에 관한 세팅 값을 입력한 후 ‘서베이 전환’ 을 클릭하면 다음 화면과  

같이 지그재그로 비행구역이 형성되며 일정구간 마다 웨이포인트가 생성됩니다 .
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② 세부설정 후 ‘서베이 전환’하기

 

• ‘서베이 전환’ 후에도 웨이포인트를 옮겨 다시 ‘서베이 전환’ 버튼을 누르면 수정한  
면적만큼 수정되어 적용이됩니다 .

• ‘비행고도’, ‘간격’, ‘경로각’ 및 사진촬영 명령도 수정 후 ‘서베이 전환’을 클릭하여  
적용이 가능합니다 .

6 1

서베이 전환하기



• 비행에 필요한 설정값들을 조정하는 과정을 거친 후 ‘OK’ 버튼을 누르면 아래 화면과  
같이 비행경로가 지도상에 적용과 동시에 ‘패트롤 플래너’창에도 각 웨이포인트 마다  
진행표시가 생성됩니다 .
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웨이포인트 / 미션 적용하기



③ 서베이 미션 비행 시작하기
• 모든 세팅이 완료되었으면 ‘패트롤 플래너’ 창에서 ’시작’ 버튼을 눌러 자동비행을  

시작합니다 .

• 비행이 시작되면 , 웨이포인트 업로드를 위해 잠시동안 기체가 로딩 후 이륙하여 지정 
경로대로 비행을 시작 , 매핑 또는 녹화 작업을 비행경로를 따라 완수한 후 ‘홈포인트’로 
복귀하여 착륙합니다 .   

< 실제 사용 화면 예시 >   

비행경로 ‘저장’ 및 ‘불러오기’ 기능은 일반 ’미션비행’과 동일한 방법으로  

사용 가능합니다.
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카메라 제어



카메라 제어 

① 카메라 및 부가 기능 제어
• 기체에 장착된 ‘카메라’와 ‘카메라 짐벌’의 각도를 조정할 수 있습니다 .
• ‘도구’ 탭에서 ‘카메라 제어’를 클릭하여 제어하고자 하는 기체의 카메라를 선택합니다 .

' 카메라 제어 ' 창에서 등록된 기체에 장착되어 있는 카메라 기능을 사용할 수 있습니다 .

1. 기체리스트 목록창 : 등록된 기체를 리스트목록창을 통해 설정 후 카메라 제어 패드를  
                                   이용해 카메라 / 짐벌 조작이 가능합니다 .
2. 짐벌 각도 조정 : 컨트롤러 또는 키보드 방향키를 통해 짐벌 각도를 조정할 수 있습니다 .

3. 짐벌 스캐닝모드 : 짐벌 무브를 자동 설정하여 모니터링 하고자 하는 영역을 더 넓게 촬영할   
                               수 있습니다 .
- 자동 스캔 모드 해제 (None) : 짐벌의 동작이 없는 기본상태입니다 .
- 수평 스캔 모드 : 짐벌이 좌우 수평 방향으로 자동 동작합니다 .
- 수직 스캔 모드 : 짐벌이 상하 수직 방향으로 자동 동작합니다 .
- 수평 지그재그 스캔 모드 : 짐벌이 위에서 아래로 이동하며 좌우 수평방향으로 동작합니다 .
- 수직 지그재그 스캔 모드 : 짐벌이 W 모양을 그리며 위아래로 이동합니다 . 
( 일부 카메라 모델은 기능을 지원하지않습니다 .)

'카메라 제어' 실행

①

②
③
④
⑤
⑥
⑦
⑧

⑨
⑩
⑪
⑫
⑬

6 6



4. 짐벌 고정 : 설정한 각도로 짐벌을 고정합니다 . 체크해제 시 짐벌이 재정렬합니다 .

5. 줌 In/Out : 카메라 렌즈를 줌 In/Out 하여 , 원하는 피사체를 확대 , 축소하여 관찰할 수  
                     있습니다 .

6. 다운로드 : SD 카드내 저장된 이미지 , 비디오파일을 다운로드 하여 지정한 파일로 
                    저장합니다 .
7. 촬영 / 녹화 버튼 : 촬영 / 비디오 모드를 선택 후 클릭하여 촬영 또는 녹화를 할 수 
                               있습니다 .
8. 촬영모드 / 비디오모드
-        촬영모드 :      촬영버튼을 눌러 사진 촬영 및 이미지파일을 저장합니다 . 
모드 아이콘 을 한번 더 누르면 비디오모드로 전환합니다 .
-        비디오모드 :      녹화버튼을 눌러 영상 녹화 및 비디오파일을 저장합니다 . 
모드 아이콘을 한번 더 누르면 촬영모드로 전환합니다 .

9. 재생 / 정지 : 클릭하여 기체에 장착된 카메라에 연결 , 모니터링을 합니다 . 모니터링을 종
료할 시 버튼을 한번 더 클릭하여 재생을 종료합니다 .

10. 음성파일 리스트 : 장착된 스피커에서 SD 카드에 저장된 방송 멘트를 지정합니다 .

11. 스피커 재생 ( 옵션 ) : 음성파일 리스트에 지정된 음성을 스피커를 통해 재생합니다 .

12. 서치라이트 ( 옵션 ) : 장착된 서치라이트를 동작합니다 . 

13. 소화장치 동작 ( 옵션 ) : 장착된 소화장치를 동작합니다 .
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스테이션 제어



① 스테이션 등록
• ‘스테이션 등록’ 메뉴에서 사전 등록된 드론을  

argosALES 에 연결할 수 있습니다 . 
• ‘스테이션 등록’창에서 ‘스테이션’ 체크 후 ‘연결 타입’ 선택
• 스테이션 : 등록할 장치 ( 디바이스 ) 를 ‘스테이션’으로  

설정합니다 .
• ‘디바이스 이름’ 에 등록된 장비 리스트를 클릭 후  

스테이션을 등록합니다 .
• 등록이 정상적으로 완료되면 , ‘디바이스 정보창’에서  

등록된 기체에 대한 정보와 연결상태       를 표시해줍니다 .

스테이션 등록

 

• 지도상에서 스테이션은          으로 표시되어 드론          과 스테이션의 위치를  
파악할 수 있다 .
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② 스테이션 제어
• 스테이션을 통해 드론의 이착륙 장소를 제공하며 , 자동 충전 기능을 통해 이륙 전 또는  

복귀 후 착륙한 드론 배터리를 자동으로 충전합니다 .
• ‘도구’ 탭에서 ‘스테이션 제어’를 클릭하여 제어하고자 하는 스테이션을 선택합니다 .

• 충전 전류 (A) - 스테이션을 통해 배터리가 충전 되는 전류값을 설정하여 배터리 충전  
시간 및 배터리 관리 주기를 효율적으로 할 수 있게 합니다 .

• 컷오프 전류 (A) - 배터리가 설정한 전류값에 도달하면 충전을 멈추고 충전 OFF 상태로 
전환되도록 합니다 .

• 수동 충전 모드 - 드론이 자동으로 착륙을 완료하자마자 바로 충전을 시작하는게 아닌 , 
사용자가 충전 여부를 설정하도록 합니다 . 수동 충전 모드를 체크 후 다음과 같은 기능을 
사용합니다 .

• 자동 충전 모드 - 수동 충전 모드 체크박스를 해제하면 ' 자동 충전 모드 ' 가 활성화 되고 , 
기체가 스테이션에 착륙 후 액츄에이터단자와 올바르게 접촉하였을 경우 아이콘이 'On' 
표시로 전환됩니다 .

• 충전중지 - 스테이션의 충전을 비활성화 시킵니다 . ‘충전 중지’로 설정된 드론은 스테이
션에 착륙 완료 후에도 바로 충전하지 않고 대기합니다 . 한번 더 클릭하면 ' 충전 ' 으로 설
정되며 수동충전모드에서 충전이 진행됩니다 .

• 비콘켜짐  스테이션에 탑재되어 있는 랜딩비콘을 활성화 시켜 드론이 정밀 착륙을 할 수 
있게 편의를 제공합니다 . 랜딩 비콘이 켜져 있으면    표시를 , 꺼져 있으면    표시를  
‘디바이스 정보’ 창을 통해 확인할 수 있습니다 . 7 1

스테이션 제어 





기타 설정 안내



① 어플리케이션 셋팅

초기 지도 위치 : 프로그램 실행 시 표시되는  지도 화면의 

                         위치를 설정할 수 있습니다 .
                            (Latitude( 경도 ) 와 Longitude( 위도 ) 를 

                            입력하여 변경 )

시험 비행 설정값 : ‘드론 제어’ 패널에서 제공하는 

                            ‘기본 비행 테스트’를 사용 시 원하는 

                            테스트 설정값을 입력하여 테스트를 

                            수행할 수 있습니다 .

MQTT 브로커 설정 : MQTT 프로토콜 사용시 기본 URL 및  

                               포트를 설정하여 장비를 등록 , 

                               연결합니다 .

Patrol 설정 : 패트롤 비행을 정지하였을 경우 , 지정해놓은 

                    설정값으로 기체가 작동합니다 .

1. RTL: 기체가 홈포인트로 복귀합니다 .

2. HOVERING: 기체가 패트롤 비행을 정지한 

                       지점으로부터 호버링합니다 .

3. LAND: 기체가 패트롤 비행을 정지한 지점에서 

               착륙합니다 .
                 (* 패트롤 설정을 LAND 로 할 경우 , 정상적으로 

                 착륙할 수 없는 지점 ( 해수면 , 산악지대 , 기타 장애물이         

                 많은 장소 ) 에 착륙할 수도 있습니다 .)

비디오 설정 : 

오토스캐닝 각도 : 기체 카메라 제어에서 오토스캐닝 모드       

                           각도를 조절합니다 . 

                         ( 일부 카메라 장치는 적용되지 않습니다 .)

조종기 민감도 : 해당 장비에 지원되지 않는 기능입니다 .

자동 미디어 파일 다운로드 기능 : 해당 장비에 지원되지 

                                                  않는 기능입니다 .

연속 촬영 : 해당 장비에 지원되지 않는 기능입니다 .

RT 데이터 모니터링 : 해당 장비에 지원되지 

                                 않는 기능입니다 . 7 4



ALES 설정 : 해당 장비에 지원되지 않는 기능입니다 .

ShipLanding : 해당 장비에 지원되지 않는 기능입니다 .

언어설정 : 지원하는 언어를 설정합니다 .

이미지 업로드 ID 설정 : 해당 장비에 지원되지  않는 기능입니다 .
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고객 지원



argosALES의 S/W 문제 해결을 위한 지침을 포함해 제품에 대한 추가 정보를  
얻으려면 고객지원센터를 이용하십시오.

Q: 프로그램에 드론이 연결되지 않습니다 . 
A: argosALES 는 ㈜아르고스다인의 드론 자동운영 시스템에서 드론과 스테이션의 제어를 
담당하는 프로그램입니다 . 드론과 스테이션 장치들이 수요처 맞춤식으로 제작되어 제공되기 
때문에 , 계약에 의해 사전등록된 장치들만 argosALES 에 연결할 수 있습니다 .

Q: 드론이 연결되기까지 평소보다 시간이 오래 걸리는 것 같습니다 .
A: 네트워크 품질 저하로 인해 발생할 수 있는 현상입니다 .
• 주요 원인
- 통신 거리 한계를 벗어나는 경우
- 통신 음영 지역에서 프로그램을 조작하는 경우
- 주변 사물로 인한 통신 장애
- 기상 악화로 인한 신호 감도 저하

• 해결 방안
- 통신 환경에 따른 연결 설정을 확인해 주십시오 .
- RF Link 로 기체 연결 통신속도는 기본값 (57600 baud) 사용을 권장합니다 .
- Cloud Link 로 기체 연결 시 인터넷 신호 감도를 확인해 주십시오 .
- 전파 간섭이 없고 신호 감도가 강한 지역에서 사용해 주십시오 .

Q: Move to Location 을 눌러도 드론의 위치가 지도에 나오지 않습니다 .
A: 장치의 연결 상태를 확인하세요 . 드론 또는 스테이션이 argosALES 와 정상적으로  
연결되지 않았다면 , 유효한 위치 정보를 받을 수 없기 때문에 , 지도에서는 Default 위치가 
표시됩니다 .

Q: 미션 플래너에서 만든 경로대로 비행하지 않습니다 .
A: 패트롤 플래너로 만든 경로를 ‘읽어오기’ 기능을 통해 드론에 업로드 했는지 확인하십시오 . 
가장 마지막에 업로드한 정보에 맞춰 비행합니다 .

고객 지원
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Q: Arming 버튼을 눌러도 드론에 시동이 걸리지 않습니다 .
A: 드론의 Link 연결상태가 정상인지 , FC 가 Standby 상태인지 먼저 확인하십시오 . 
또한 , 자동비행을 위한 작동 순서를 준수해야 합니다 . argosALES 로 드론을 제어하기  
위해서는 ‘가이드 모드’ 상태가 우선되어야 합니다 . 드론 제어 > 가이드 모드 > 시동제어 > 
이륙 제어 > ‘고도 설정 후 실행’의 순서로 진행해보시기 바랍니다 .

Q: Start Mission 버튼을 눌러도 비행이 시작하지 않습니다 .
A: 드론의 Link 연결상태가 정상인지 , FC 가 Standby 상태인지 먼저 확인하십시오 . 
또한 , 자동비행을 위한 작동 순서를 준수해야 합니다 . argosALES 로 드론을 제어하기 
위해서는 ‘가이드 모드’ 상태가 우선되어야 합니다 . 드론 제어 > 가이드 모드 > 시동제어 > 
이륙 제어 > ‘고도 설정 후 실행’의 순서로 진행해보시기 바랍니다 .

Q: 착륙 후 Start Mission 버튼을 다시 눌러도 드론이 동작하지 않습니다 .
A: 자동비행을 위한 작동 순서를 준수해야 합니다 . 드론은 기체가 착륙하면 시동이 자동으로 
꺼지기 때문에 , Land 나 RTL 로 비행이 종료되었다면 기체의 상태는 Disarming 상태입니다 . 
자동비행의 재개를 위해서는 패트롤플래너에서 미션을 확인한 후 ‘시작’ 버튼눌러 진행합니다 .

Q: 자동비행 중인 드론을 일시 정지시키고 싶습니다 .
A: 자동비행 중인 드론을 일시 정지시켜 호버링 상태로 전환하려면 , 패트롤 플래너에서  
일시중지 버튼을 누르십시오 . 일시 중지 중인 드론의 자동비행을 재개하려면 재시작 버튼  
버튼을 누르십시오 .

Q: 자동비행 중간에 조종사가 조종기로 동작을 제어할 수 있나요 ?
A: 모드 변경을 통해 자동비행에서 조종기 매뉴얼 조작으로의 전환이 가능합니다 . 
‘패트롤 플래너’에서 일시 중지 버튼을 눌러 드론을 일시 정지 상태로 유지시킨 상태에서 
AltHold Mode 또는 PosHold Mode 버튼을 눌러 비행모드를 변환하십시오 . 모드 변환이 
정상적으로 이루어졌다면 , 조종기를 통해 수동 조작이 가능해집니다 . 
위 과정을 거치지 않고 , 비상조작 시 비행중 바로 조종기 모드 스위치를 조작하여 
수동조작도 가능합니다 .

Q: AltHold 와 PosHold Mode 는 어떤 경우에 사용하나요 ?
A: 해당 비행모드는 조종기를 통한 수동 조종이 가능해지는 모드로서 , 조종사의 개입이  
필요한 특수한 상황 ( 비상 착륙 등 ) 에 대응하기 위한 용도입니다 . 자동비행 중간에 미션을 
멈추고 조종사의 조종기에서 제어권을 인계받아 직접 조종할 수 있습니다 . 
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Q: 드론의 Move 동작 이후에 TAKEOFF 명령이 동작하지 않습니다 .
A: 안전을 위해 드론의 FC 에서 Block 되어 있는 명령 순서입니다 . 기본 , 자동비행 중 고도
상승을 위해서는 기체가 호버링 하고 있는 상태에서 ‘드론 제어’ -> ‘원격 제어’  기능을  
이용하시기 바랍니다 .

Q: 착륙 후 충전이 되지 않습니다 .
A1 : ' 스테이션 위젯 ' 에서 자동충전 모드 확인
위젯에서 자동충전 On 표시 확인 : - 자동충전이 On 상태이고 스테이션 
                                                      액츄에이터가 닫혀있을때 정상적으로
                                                      충전을 시작합니다 . 
1. 자동충전은 ‘스테이션 제어’ 창에서 ‘수동 충전 모드‘ 를 ‘체크 해제’ 후 
‘설정’버튼을 누르면 자동으로 ‘자동 충전 모드’ 가 됩니다 . 
2. 배터리가 완충되면 ‘스테이션 위젯’ 창에서 완충표시 아이콘으로 
전환되며 충전전압 및 전류값도 0 이 됩니다 . 
3. 배터리는 일정 전압으로 떨어질 때까지 충전을 시작하지 않고 , 
24.8V 이하로 떨어지면 다시 충전을 시작합니다 . 
4. 아래 상태일때는 액츄에이터가 닫혀있어도 기체배터리가 충전되지 
않습니다 . ‘스테이션 제어‘ 창에서 ‘수동 충전 모드’를 체크박스를 
해제 상태로 설정 후 충전상태를 체크하세요 .

➀

②
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A2 : 스테이션 상판에 기체 배치상태 및 액츄에이터 접촉 확인
자동 충전 On 상태에서도 충전이 시작되지 않을경우 , 아래와 같은 이유로 충전이 되지  
않을 수 있습니다 .
- 기체 착륙 시 스테이션 상판에 있는 화살표 방향과 기체 헤딩각이 일치하지 않고 헤딩각이   
  90° 이상 틀어진 채로 착륙하였을 때
- 방향각은 일치하나 , 랜딩 기어 충전패드와 액츄에이터 충전단자가 정확히 접촉하지  
  않았을 때
- 기체 배터리 잔량이 24.8V 이상일때

액츄에이터 Open 시

액츄에이터 Close 시 충전

스테이션 헤딩각 표시 화살표

기체 배치방
향

스테이션 화살표 방향과 기체 헤딩각이 일치하는지 확인
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A3 : 스테이션 상판에 기체 배치상태 및 액츄에이터 접촉 확인
액츄에이터 단자와 기체패드 접촉 확인 - 자동충전 On 상태에서 액츄에이터가 닫혀있음에도 
불구하고 충전표시가 나타나지 않으면 아래와 같이 확인합니다 . 
1. 기체가 스테이션 화살표 방향으로 배치되어 있는지 확인합니다 . 
2. 드론 랜딩 기어 측면의 패드 부분과 스테이션의 충전단자 부분이 결합되어 있는지 
    확인합니다 . 
3. 액츄에이터를 열었다 , 다시 한 번 닫은 후 충전상태를 확인합니다 . 

드론 랜딩기어 측면 충전패드

드론 자동 충전
드론 랜딩 기어 측면에 설치된 충전 패드와 스테이션 액츄에이터에 있는 

충전 단자를 접촉시키면 별도의 배터리 교체 작업 필요 없이 드론이 자동으로 

배터리 충전을 하여 완충 후 임무 수행을 지속할 수 있도록 합니다.

스테이션 상부 충전 및 기체 

On/Off 단자

스테이션 충전단자와 랜딩기어 

충전패드가 결합된 모습(충전시)

A4 : 자동충전은 24.8V 이하로 배터리 전압이 떨어졌을때 자동충전이 시작됩니다 . 
       완충시 전압은 26V 입니다 .
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Q: 미션비행 중 기체가 마지막 웨이포인트에서 도어가 오픈되지 않을 때
A: 스테이션의 도어 Open/Close 제어 확인
- 스테이션 제어창에서 도어 Open/Close 를 제어

③

➀

②

③

➀

②
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Q: 자동비행 중 기체 연결이 끊어졌습니다 .
A: 자동비행중 기체 연결이 끊어져도 , 기체의 물리적인 손상이 없는 한 기체는 기존 계획된 
경로로 비행을 진행합니다 . 만약 실행한 비행경로가 처음 운영하는 경로라 GCS 카메라 
제어창을 통해 경로상 장애물 유무가 판단되지 않을 경우 , 또는 현장에서 수목한계선 , 
또는 기타 장애물에 시야가 가려져 운영상 불안 및 사고유발을 우려하는 경우 다음과 같이 
조치를 취해주십시오 . 

 1. 기체 링크가 끊어져 GCS 에서 제어가 불가능할 경우 , 조종기를 소유하고 있는 조종자는  
     먼저 기체와의 수신감도가 활성화 되어 있는지 확인한다 .
 
2. 조종기 수신감도가 활성화 되어 있을 경우 , 조종자는 기체가 가시권내에 보일때까지 
    고도를 상승시킨다 . 

3. 가시권 내에 기체가 보일 경우 , 직선상의 장애물이 없는지 확인 후 RTL 스위치를 조작하여 
    복귀 및 착륙 시킨다 . 이때 착륙은 홈포인트 주변에 지상 착륙을 하거나 스테이션과 운영할 
    경우 스테이션에 착륙 시킨다 .
 
4. 스테이션 착륙시 스테이션 도어는 ' 스테이션 제어 ' 창에서 수동으로 개폐하고 , IR 비콘이 
    동작하는지 확인 후 착륙을 진행한다 . 
 
5. 착륙 중 ' 디바이스 로그 ' 창에서 ' 비주얼포지셔닝 에러 ' 가 지속적으로 발생할 경우 , 
    스테이션이 아닌 지면에 착륙 시킨다 .
 
6. 기체 상승고도는 활동반경 내의 해발고도 및 경로상 지면고도를 고려하여 지면보다 
    50~70m 이상 상승시키거나 시야에 보일때까지 천천히 상승시킨다 .
 
7. 조종기 수신감도가 확보되지 않을 경우 , 예상 비행경로 근처로 이동하여 수신감도가 
    확보되는지 확인 후 조종기 수동조작을 통한 안전조치 ( 복귀 또는 지상착륙 ) 를 취한다 . 
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Q: 기체가 스테이션과 5~10m 높이에서도 착륙 중 상판 중앙에 정렬하지 않습니다 .
A1: 현장에 조종자가 배치되어 있을 경우 , 조종자가 조종기 모드전환
      (PosHold 또는 AltHold 모드 ) 을 조작하여 근처 지상착륙을 유도하십시오 . 
      착륙 후 ' 디바이스 로그 ' 창에서 ' 비주얼 포지셔닝 에러 ' 메시지 또는 IR 비콘 활성화 
      여부를 체크하십시오 . 위 사항이 확인되었으면 , 기체 전원을 종료 후 다시 전원을 
      인가한 다음 에러메시지 발생 여부를 확인하십시오 .

A2 : 현장에 조종자가 없을 경우 , 카메라를 수직하방으로 전환하여 스테이션 상판 중앙에   
       있는 IR 비콘을 카메라 스트리밍 화면이 비콘 중앙과 일치하여 착륙 하는지 
       확인하십시오 . 5~10m 높이에서도 기체와 스테이션이 정렬하지 않을 경우 , 
       ' 드론 제어 ' 창에서 ' 가이드 모드 ' 를 설정하시어 기체를 호버링시킨 후 다시 
       스테이션으로 부터 20m 가량 고도를 이륙한 다음 ' 드론 제어 ' 창에서 ' 착륙 ' 버튼을 
       눌러 정밀착륙을 시도합니다 . 착륙전 IR 비콘이 활성화 되어 있는지 확인 후 착륙을 
       진행합니다 . 해당방법이 여건상 어려울 경우 , 스테이션 주변 또는 안전한 위치로 
       착륙을 진행하십시오 .

Q: 자동비행 전 또는 비행 중 ' 디바이스 로그 ' 창에서 ' 비주얼 포지셔닝 에러 '
    메시지가 지속적으로 발생합니다 .
A: 해당 에러는 정밀착륙과 관련된 에러로써 발생 시 스테이션 착륙이 아닌 지상 착륙으로 
    유도가 필요합니다 . GCS 에서 ' 드론제어 ' 창에서 ' 가이드 모드 ' 전환 후 스테이션이 
    아닌 안전한 지상으로 착륙 유도 또는 조종기를 통한 안전지대로 착륙을 진행하십시오 .  
    비행 전일 경우 , 비행을 시작하지 마시고 기체 전원을 재인가 한 후 에러메시지가 
    지속적으로 발생하지 않는지 체크합니다 .

Q: 자동비행 전 또는 비행 중 ' 디바이스 로그 ' 창에서 ' 수직 EKF 오류 에러 '
    메시지가 지속적으로 발생합니다
A1: 해당 에러는 기체 수평 , 수직 위치와 관련된 에러로써 자기장 , 전파장애 , 건물 반사파 
      등으로 인해 발생합니다 .  비행 전 발생 시 비행을 시작하지 마시고 해당 오류가 
      발생하지 않을때까지 대기 또는 전원을 재인가하여 에러메시지가 지속적으로 발생하지   
      않는지 체크 후 운영하십시오 .
 
A2: 비행중 해당 오류가 발생할 경우 , 즉시 기체를 복귀 후 오류가 발생하지 않을때까지 
      대기 또는 전원을 재인가하여 에러메시지가 지속적으로 발생하지 않는지 체크 후 
      운영하십시오 . GCS 를 통한 기체 제어가 어려울 경우 , 조종기 수동제어
      (PosHold, AltHold, Stabilize mode) 를 통해 안전지대로 복귀 하십시오 .
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부록



크기
드론 형태
모터 개수
축간거리
무게
배터리 탑재 무게
최대 이륙중량
최대 비행 고도
최대 비행 속도
최대 내풍속
최대 비행 시간
최대 이 / 착륙 속도
최대 회전 속도
동작온도
IP 등급
GPS 시스템
위치정확도
Failsafe
배터리 용량 
기타

495.3*455.2*286.4mm
쿼드콥터
4
600mm
1.3kg 
4kg 
10,000mAH
1.5km
45km/h
15m/s
최대 67 분 (No Payload)
6~10m/s( 가변 )
60° /s
-10℃ ~ 50℃
IP53
Dual GPS - GPS, GLONASS, Galileo, BeiDou
± 20cm
-Battery Failsafe -Signal Loss Failsafe
10,000mAh
장애물 충돌방지 ( 정지 ) ( 선택사양 ) 

기체 사양
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크기
무게
드론 배터리 충전시간
동작온도
포지셔닝
IP 등급
충전 전력
스테이션 유형

1135 x 1096 x 1086 mm
170kg
50 분
-10℃ ~ 40℃
Dual GPS
IP45
700W
돔 구조물 / 상부 개폐식

스테이션 사양

운영체제
프로세서
메모리
Storage
통신

MicroSoft Windows 10 (64bit)
intel Core i5 3.2 GHz 이상
8GB RAM 이상
500GB 이상 
4G/5G WIFI, FM, LoRa 통신지원

GCS 사양
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아르고스다인 고객지원센터
☏ 070-5102-1388
 
 
Aquila 2 드론 및 드론 자동운영시스템 - Rondo Mobility System 구축에 관한 각종 문의는 아
르고스다인 고객지원센터를 이용하시기 바랍니다.
※ Rondo Mobility System을 통해 LTE/wifi 등의 통신 네트워크를 사용하시는 고객의 경우, 
요금제 등의 사용과 관련되어 발생하는 문제는 계약하신 통신사에 문의하여 해결하실 수 있습
니다. 

제품 유지보수
Aquila 2 드론의 무상 유지보수 기간은 구매일로부터 1년입니다. 제품 자체에 하자가 있는 경
우를 제외한, 사용자의 과실 및 천재지변에 의한 사항에 대해서는 무상지원이 되지 않습니다.

 
이 문서에 대한 피드백
이 문서를 개선하는데 도움을 주시려면 제안, 의견 또는 오류 사항을  
info@argosdyne.com 으로 보내주십시오. 

�
 

본 제품에 대한 사용 용도의 변경이나 설정값의 변경으로 제품의 손상이  
발생 시 고객 과실로 당사에서는 책임지지 않습니다�

�
�
�
�

공급자: ㈜아르고스다인 (대표: 정승호) | 사업자등록번호: 466-86-00994
     주소: 경기도 용인시 기흥구 기흥로 58-1, A동 1306호 아르고스다인 
     Tel. 070-5102-1388 | Fax. 031-274-5041 | Web. www.argosdyne.com

고객 지원
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