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요 약

본 논문은 UAV 및 군용 장비의 실시간 객체 탐지 효율 향상을 위해 YOLOv8의 네 가지 모델의 정확도와 처리 속도를 정량적으로 비교
분석하였다. 학습 데이터는 공개 군사 객체 데이터셋과 UAV 데이터셋을 결합하여 구축하였으며, 불필요한 비전술적 객체를 제외하고 주
요 전술 자산만을 포함하도록 정제하였다. 이후 동일 조건에서 네 가지 모델을 학습 및 평가하여 정량적 지표를 비교함으로써 모델 규모에
따른 탐지 정확도와 처리 속도를 비교 분석하였다.

Ⅰ. 서 론

UAV (Unmanned Aerial Vehicle) 는 정찰, 감시, 자율 운용 등 다양한

임무 수행에서 핵심적인 역할을 담당하며, 영상 기반 실시간 객체 탐지

성능은 임무 수행의 효율성과 안전성을 좌우하는 중요한 요소이다. 이러

한 실시간 탐지 성능은 탐지 정확도와 처리 속도 간의 상충 관계에 의해

영향을 받으며, 특히 임베디드 하드웨어나 실시간 제어 환경에서는 두

지표 간의 균형 유지가 필수적이다.

YOLO (You Only Look Once) 모델은 단일 단계 탐지 구조를 통해 빠

른 속도와 높은 정확도를 제공하며, 그 중 YOLOv8의 네 가지 모델은 크

기 (Nano, Small, Medium, Large) 에 따라 파라미터 수와 연산량이 다르

다는 특징이 있다[1,2].

본 논문은 UAV 및 군용 장비의 실시간 객체 탐지 효율 향상을 위해

YOLOv8의 네 가지 모델을 동일한 데이터와 조건에서 학습 및 평가하여

그 결과를 비교 분석하였다.

Ⅱ. 실험 방법

본연구에서활용한학습데이터는공개군사객체데이터셋과 UAV 데

이터셋을 결합하여 구축하였으며, 기존 공개 데이터에 포함된 민간인, 민

간 차량등비전술적객체를제외하고, 군용 차량, 전차, 군용기, UAV 등

주요 전술 자산만을 포함하도록 정제하였다[3,4].

모든 모델은 동일한 하이퍼파라미터 조건으로 학습하였으며, 실험 환

경은 Python의 PyTorch 프레임워크, batch size 16, 학습 횟수는 100

epoch로 설정 후 진행하였다.

학습 데이터는 총 26,623개의 데이터셋을 학습 70%, 검증 20%, 테스트

10% 비율로 분할하였다.

학습을 마친 각 모델의 성능은 정밀도 (Precision), 재현율 (Recall),

mAP (정확도), 처리 지연 (ms/image)을 기준으로 비교하였다.

Ⅲ. 실험결과 및 결론

학습 및 평가 수행 후, YOLOv8의 모델 크기에 따른 탐지 성능과 처리

지연을 정량적으로 나타내었다.

표 1에서는 YOLOv8의 크기별 네 가지 모델의 정량적 성능을 비교하

였으며, 그림 1에는 YOLOv8m 모델의 혼동행렬을 시각화하였다. 그림

2에는 네 가지 모델의 객체 탐지 결과를 시각화하였다.

표 1. YOLOv8 모델 성능 비교

Model Precision Recall mAP@.5
mAP@

.5:.95

Speed(ms/

image)

YOLOv8n 0.814 0.699 0.759 0.516 1.26

YOLOv8s 0.814 0.725 0.779 0.544 1.81

YOLOv8m 0.796 0.759 0.782 0.552 4.69

YOLOv8l 0.683 0.585 0.630 0.400 6.37

그림 1. YOLOv8m 모델 혼동행렬 시각화



실험 결과 모델 크기 증가가 항상 성능 향상으로 이어지지 않음을 확

인하였으며, 실험에 사용된 데이터셋과 학습 조건에 있어서 YOLOv8s와

yolov8m 모델이 속도와 정확도 면에서 가장 효율적임을 확인하였다.

이러한 결과는 향후 UAV 탑재형 객체 탐지 모듈 개발 시, 적절한 모

델 선택 및 데이터 구성 전략을 수립하는 근거로 활용될 수 있다.
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