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요약

본 논문은 딥러닝 기반 군집 Unmanned Aerial Vehicle(UAV) 운용으로 상어를 감지하고 퇴치하는 시스템을 제안한다.

실시간 객체탐지에는 딥러닝 기법 중 하나인 YOLO를 이용하여 UAV가 상어를 인식하고 퇴치할 수 있도록 한다. 군집

UAV는 상어퇴치에 사용되는 스프레이와 전지가 장착된 수중 UAV로 구성된다. 본 논문의 연구를 통해서 군집UAV를

이용한 상어퇴치가 다른 분야에서도 넓게 사용될 수 있음을 시사한다.

I. 서론

최근 기후변화 및 다른 요인에 따른 우리나라 연안에서

도 상어가 출몰하고 있는 현상이 나타난다. 상어가 출몰함

으로써 우리나라의 그리스에서는 군집 UAV를 이용하여

에게해 지역을 통과해서 들어오는 난민들을 고고도 무인기

를 이용해 찾는 군집 시스템 시뮬레이션을 수행하는 환경

을 구축하는 등[1] 다양한 분야에서 군집 UAV를 이용하고

있지만 아직 위협동물, 야생동물과 관련한 부분에서는 연

구가 잘 되어있지 않다.

본 논문에서는 일정한 간격으로 해변을 정찰하는 UAV

가 상어를 발견할 경우 군집 비행하며 퇴치하는 시스템을

제안한다[2][3].

II. 제안하는 시스템 및 알고리즘

제안되는 시스템의 구성은 UAV, 카메라, 무선 통신,

shark repellent spray, 수중 UAV로 이루어진다. 여기서

shark repellent spray란 상어가 혐오하는 화학물질로 만든

스프레이를 말하며 상어를 쫓아낼 때 효과적이다.

그림 1은 제안된 시스템의 UAV 모델이다. UAV들이 카

메라를 이용한 딥러닝 기반 자율 비행으로 해변을 정찰하

고, 학습된 데이터를 이용해 상어를 인식한다. 이때 상어

학습에 사용된 딥러닝 기법은 YOLO이다. 그림 2는 상어

감지 알고리즘 수행 결과를 보여준다.

그림 3은 군집 UAV 전체 시스템으로 군집 속 각각의



그림 4 수중 군집 UAV 구성도

그림 5 전체 시스템 알고리즘

UAV들은 서로 위치를 공유하고, 상어 발견 시 최초 발견

UAV는 트래킹 기능을 통해 상어를 쫓아간다. 나머지

UAV는 최초 발견한 UAV의 위치로 이동하여 일정 간격

을 유지하며 스프레이와 수중 UAV를 투척한다.

그림 4는 수중 군집 UAV 구성도이다. 수중 UAV는 상

어를 퇴치할 수 있는 전지를 포함하고 있고, UAV 한 기

만으로 상어를 쫓아내기 어려우므로 수중 UAV 역시 군집

으로 운용된다. 트래킹 하는 UAV와 수중 UAV도 서로 정

보를 공유하며, 수중 UAV들은 일정 간격을 유지하며 상어

를 해안가로부터 쫓아낸다. UAV는 상어가 충분히 해변을

벗어나면 복귀한다.

그림 5는 군집UAV의 상어퇴치 알고리즘이다. 비행을

시작하고 정찰지점으로 이동하게 되면 상어를 탐색하기 시

작한다. 상어를 발견하게 되면 수중 UAV와 스프레이를 작

동시킨다. 이후 다시 상어가 발견되면 전 단계를 반복하고

발견되지 않는다면 정찰을 마친다.

III. 결론

본 논문에서는 딥러닝 기반 상어 감지 및 퇴치 군집

UAV 시스템을 제안하였다. 제안된 시스템은 해변을 정찰

하며 상어를 탐지 및 퇴치한다. 각각의 UAV들이 서로 통

신을 하며 정찰을 하고 상어를 발견하게 되면 위치를 전송

하여 수중 UAV와 스프레이를 작동시키고, 수중 UAV는

전지를 통해 상어를 퇴치한다. 성능 향상을 위해서 향후

연구로는 상어와 같은 유해 동물 인식률 향상, 군집 제어

알고리즘 개발 등의 연구가 필요하고, 이를 통해 다양한

분야에 적용이 가능 할 것으로 보인다.
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