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요 약
본 논문에서는 기존의 GPS를 이용한 드론의 자동착륙에서 원하는 지점과의 오차가 발생하는 문제를 해결하고자 한다. 이러한 문제점을 마커를 이용

하여 정밀 좌표를 계산하고 정밀 자동착륙하도록 진행한다. 그러나 높은 고도에서는 이 마커를 식별하는 것이 어렵다. 이를 해결하기 위하여 착륙패드

를 본 논문에서는 추가적으로 구성한다. 딥러닝 영상처리를 통해서 높은 고도에서는 이 착륙패드를 인식하고 고도를 낮추며 착륙지점으로 이동한다.

특정 고도에서 마커가 인식이 되면 이를 이용하여 계산한 정밀 좌표로 자동착륙을 진행한다.

Ⅰ. 서 론

기존의 GPS를 이용한 드론 자동착륙에서 GPS만 사용하여 목표 지점에

자동 착륙을 진행할 경우 오차로 인하여 정밀성이 떨어져 목표지점에서

크게 벗어날 문제를 가지고 있다. 이를 해결하기 위하여 마커를 이용하여

좌표를 계산하는 방식을사용한다. Aruco marker는 OpenCV의 contrib버

전에서 지원되는 마커 인식 관련 라이브러리이다.[1][2] 마커의 생성, 검

출, 카메라자세 추정(camera pose estimation)을 한다. 본 논문에서는 카

메라자세추정을이용하여드론의좌표를얻고정밀착륙을한다. 그러나

마커는일정이상거리가떨어질경우카메라에서감지를하지못한다. 이

를 방지하기 위해 먼 거리에서 착륙지점을 감지하기 위해 착륙패드와 딥

러닝을 사용하여 먼거리에서는 착륙패드를, 근거리에서는 마커를 사용한

다. GPS와 마커만사용할경우높은고도에서는마커를인식을못하는 문

제점이발생한다. 이를 보안하기위해착륙패드를구상하여 높은 고도에서

는 딥러닝 영상처리로 제어한다.

Ⅱ. 착륙패드

착륙패드 구상도는 그림2와 같다. 마커는 일정 거리이상 멀어지면 카메

라로 감지하지 못하기 때문에 추가로 H 모양의 착륙패드를 제작하여 파

란색과빨간색 특징점을 잡아 딥러닝 학습을 통해 거리가 멀리 떨어져있

어도인식이 가능하게 한다. 그리고 식별의 용이성을 위해 파란색과 빨간

색을추가하였고기존의 헬기 착륙지점에 H형태로 사용하고 있어서 이를

착안하였다. 그리고 중앙에 마커를 추가하여 드론이 착륙패드에 근접하고

마커를 감지했을 경우 착륙 알고리즘을 시작한다.

Ⅲ. 시스템 알고리즘

그림 1의 플로우차트를통해서본 논문에서제안하는알고리즘을설명한

다. 알고리즘이 시작하고 드론이 착륙지점 GPS 위치로 이동한다. 그리고

딥러닝영상처리를이용하여 착륙패드를 탐색한다. 착륙패드를 찾을때까

지탐색하고찾았을경우마커가감지될때까지천천히고도를내린다. 이

후 마커가 감지되면 Aruco Marker 착륙 알고리즘을시작한다. 마커 기준

으로드론의위치를수정한다. 마커가기준점영역내부에있을경우고도

를낮추고 그렇지않으면 드론이계속 움직여 마커를 기준점 영역 내부로

유도한다. 이 때 착륙 패드와의거리가 30cm 이하가될 경우 착륙 명령을

수행하여 해당 지점에 도착하면 자동 착륙 알고리즘이 완성된다. 높은 고

도에서는 마커가 드론의 카메라로 원활하게 감지되지 못한다. 이러한 문

제 때문에 정밀자동착륙을 수행하지 못한다. 이를 보안하기 위해 그림[2]

와 같이 착륙패드를 구상하였고, 높은 고도에서는 딥러닝 영상처리를 이

용하여 착륙패드를 탐색하다가 마커가 감지가 되는 고도가 될 때부터 마

커를 사용하여 정밀 착륙을 진행한다. 그림 3은 실내에서 마커만 사용하

여 자동착륙을 하는 모습이다.

Ⅳ. 결론

본 논문에서는 기존의 드론이 GPS를 사용하여 자동착륙하는데 오차가

발생하는 문제를해결하고자 한다. 이러한문제점을 Arduco Marker를 이

용하여 정밀 좌표를 계산하고 정밀 자동착륙을 수행한다. 높은 고도에서

이마커를이용하기 어렵다는문제를해결하기위하여 착륙패드를추가적

으로 구성한다. 딥러닝 영상처리를 통해서 높은 고도에서 이 착륙패드를

먼저 인식하고 고도를 낮추고 특정 고도이하에서 마커가 인식이 되면 정

밀 좌표로 자동착륙을 진행한다.
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그림 1 시스템 알고리즘

그림 2 착륙패드 구상도

그림 3 실내에서 자동착륙중인 사진
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