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요 약

무인기 산업이 확대되고 응용 분야가 다양해짐에 따라 무인기를 로봇의 관점에서만 보는 것이 아닌 다른 분야와의 융합이
필수적인 요소가 되고 있다. 이러한 수요들을 반영하기 위해 본 연구팀에서는 무인기를 하나의 Thing으로 정의하고 OneM2M
글로벌 표준 기반 IoT 플랫폼인 Mobius를 활용하여 다양한 공공 임무에 군집 무인기 시스템을 활용하고 있다. 본 논문은
Mobius 플랫폼과 시뮬레이터인 Gazebo와의 연동을 통한 군집 무인기 관제 시스템을 설계하여 IoT 플랫폼의 효율성을 높일
수 있는 방법에 대해 제시한다.

Ⅰ. 서 론

최근 로봇을이용한애플리케이션이 전세계적으로큰이슈가되고 있으

며 다양한 애플리케이션도 함께 개발되고 있다. 무인 항공기(UAV,

unmanned aerial vehicle)는 구조 검사[1, 2], 환경 모니터링[3, 4] 및 감시

[5]에서 가장 인기 있는 솔루션 중 하나이다. 이러한 시스템은 단일 UAV

가 아닌 군집으로 적용할 때 더 효율적이며 임무의 성공률을 높일 수 있

다. 이 군집드론시스템에 필요한것은중앙 통합 관리 시스템과각 개인

을 관리할 수 있는 실시간 통신 네트워크이다. 이를 위해 본 연구팀은

UAV를 사물로 정의하고 oneM2M 글로벌 표준을 기반으로 한

IoT(Internet of Things) 플랫폼인 Mobius를 활용한 개방형 IoT 생태계

를 통해 사용자 친화적인 서비스를 성공적으로 제공하고 있다[6, 7].

Mobius 플랫폼은 클라우드 기반의 다중무인체를 중앙에서 관리할 수있

는 좋은 프레임워크이며 데이터관리가 쉽고 사용자가 쉽게 접근할 수있

다는 장점이 있다. 하지만 시뮬레이터와의 연동 시스템 부재로 인해

Mobius를 이용한 무인 이동체 시스템 고도화에 어려움이 있었다. 그러므

로 본 논문에서는 Mobius와 시뮬레이터 연동을 통한 군집 무인기 관제

시스템을 설계하고 IoT 플랫폼의 접근성 확보 및 고도화 방법에 대해 제

안한다.

Ⅱ. 본론

본 논문에서는 제안하는 전체 시스템은 [그림 1]과 [그림 2]에 나타나있

다. 기본 시뮬레이터로 Gazebo를 사용하였으며 Gazebo 환경에 다수의 무

인기 환경을 구성하였다. Gazebo와 SITL(software-in-the-loop)는 TCP

통신으로 각각의 무인기마다 각각 다른 포트로 연결된다. 각 무인기마다

의 SYSID_THISMAV 파라미터를다르게 설정하고 SITL은 mavlink 데

이터를 MQTT 통신으로 Mobius에 LTE망을 이용해 전송하는

nCube-MUV와 UDP 통신으로 연결되며, Mobius는 Web GCS와 http 통

신으로 연결되어 시뮬레이션 상의 무인기와 Web GCS를 연결하게 된다.

그림 1 Mobius와 Gazebo 연동 운용 개념도

Gazebo 시뮬레이터와 SITL, 그리고 nCube-MUV는 local desktop에서

동작을 하게 되며 Desktop과 Mobius는 LTE망을통해연결된다. 본 시스

템을 사용하면 한 대의 desktop 혹은 다수의 desktop에서 수 십 대 이상

의 군집 무인기를 시뮬레이션을 통해 테스트하고 관제할 수 있게 된다.

그림 2 전체 시스템 구성도
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그림 3 전체 시스템 연동 결과

[그림 3]은 본 논문에서 제안한시스템의전체연동 결과를 보여준다. 왼

쪽 위 그림은 Gazebo 상에서구성된 군집무인기 환경이며, 왼쪽밑은 해

당 무인기 정보들을 Mobius에서 판별하기 위해 서버상에 등록한 결과이

다. 최종적으론 오른쪽 그림과 같이Web GCS상에서 Gazebo상의 무인기

정보들을 확인할 수 있으며 반대로 Web GCS에서 무인기로 명령을 내려

시뮬레이션 상에서 동작을 확인할 수 있다.

Ⅲ. 결론

본 논문에서는 Mobius IoT 플랫폼의 접근성과 고도화를 위해 Gazebo

시뮬레이터와의 연동 시스템에 대하여 제안하였다. 효율적이고 안정적인

군집 무인기 시스템 개발을 기대할 수 있으며, 무인기 플랫폼이 없더라도

IoT 플랫폼을 사용해볼 수 있게 접근성을 향상시킬 수 있을 것으로 기대

한다. 본 시스템의 자세한 구현방법은 다음의 링크에서 확인 가능하다

(https://github.com/sungwook87/ArduSwarmSim).
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