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요 약  

 
최근 UAV(Unmanned Aerial Vehicle)를 활용한 무인 자동화 시스템에 대하여 많은 연구가 이루어지고 있다. 본 논문에

서는 UAV와 그에 장착된 일반 카메라를 사용하여 무인 자동화 시스템을 설계하고자 한다. 설계된 시스템은 머신 러닝을 

사용하여 목표 객체를 탐지한다. 또한 목표 객체와 UAV 사이의 거리를 측정하며, 측정된 정보를 사용하여 UAV의 속도와 

방향을 제어하여, UAV가 목표 객체를 충돌 없이 추적하도록 한다. 

 

 

ⅠⅠ..  서서  론론  

최근 UAV(Unmanned Aerial Vehicle)는 다양한 분야

에서 사용되고 있다. 특히 기존에 사람이 직접 임무를 수

행하기 힘든 공중에서의 영상 수집에 적극적으로 사용되

는 추세이다. 이러한 임무를 무인 자동화 시스템으로 수

행하기 위해서는 UAV의 자율주행이 필수적이며, 자율주

행을 위하여 여러가지 센서가 장착된다. 여러가지 센서가 

장착된다면 UAV의 거리측정 및 주변 환경의 정보 습득 

등의 여러가지 정보 수집에 유리해지지만, UAV의 무게가 

증가하고, 단가 상승의 요인이 된다.  

본 시스템에서는 그러한 단가 상승의 문제를 완화하기 

위한 방식으로 카메라를 이용하여 센서의 기능을 대체함

으로써 주변 시야의 정보를 수집하고 목표 탐지 및 거리 

측정하는 시스템을 설계한다. 

 

ⅡⅡ..  본본론론  

본 시스템은 UAV 시야에 보이는 목표 객체를 일정 거

리를 유지하며 추적하는 것을 목표로 하며, 객체를 탐지

하는 실시간 객체 탐지 시스템과 실시간으로 목표 객체

까지의 거리를 측정하는 거리 측정 시스템으로 나누어진

다. 실시간 객체 탐지 시스템의 경우 Yolo-v3-tiny를 사

용하였으며, 거리측정은 Yolo-v3-tiny에서 탐지된 객체

를 대상으로 실시된다. 또한 얻은 측정 정보를 사용하여 

ROS를 사용하여 UAV가 제어된다.  

 

A. 객체 탐지 시스템 

객체 탐지 시스템은 Yolo-v3-tiny를 사용하여 진행되

었으며, 본 시스템에서는 2가지의 객체를 사용하여 실험

이 진행되었다. 객체 탐지를 위하여 약3000개의 데이터 

세트가 사용되었으며, 적색 화살표와 청색 화살표로 목표 

객체임을 표기하였다. 본 실험에서 Yolo-v3-tiny를 사용 

하기 위하여 GTX 1060 그래픽카드가 사용되었다. 또한 

ROS환경에서 실행하기 위하여 darknet_ros가 사용되었

다.[1] 그림3은 Yolo-v3-tiny를 사용하여 주어진 데이터

세트로 학습시킨 결과이며, 2064개의 train 데이터세트와 

1031개의 validation 데이터세트를 사용하였다. 

 

B. 거리 측정 시스템 

거리 측정은 목표 객체를 대상으로 진행되었다. 거리 

측정은 수식(1)과 같은 방법으로 측정되었으며 W는 탐지

된 객체의 바운딩 박스의 가로 길이이며, X는 거리 측정

을 위해 얻은 상수 값 이다. D는 객체와 UAV사이의 거

리를 나타내며, D의 크기에 따라서 UAV의 속도를 조절

한다.  

 

 

150(𝑚𝑚𝑚𝑚)
𝑊𝑊(𝑚𝑚𝑚𝑚) × 𝑋𝑋 = 𝐷𝐷 (1) 

 
C. UAV 제어 시스템 

UAV는 Parrot Bebop 2를 사용하였으며 ROS Kinetic 

환경에서 진행되었다. 또한 bebop_driver에서 기본적으

로 제공되는 기능을 사용하였다.[2] 그림 2 는 제안된 

UAV방향 제어 및 속도 제어 알고리즘이다. 알고리즘은 

중 방향 제어의 경우 그림 3 과 같이 UAV가 수집하는 

전체 영상을 9등분하여 UAV의 높이와 좌, 우 방향을 조

정하게 된다. 1번 영역에 목표 객체가 있다면, UAV가 좌

상단으로 이동하고 8번 영역에 목표 객체가 존재한다면 

UAV는 하단으로 이동하게 된다. 또한 5번 영역에 목표 

객체가 존재한다면 UAV는 방향을 유지한다. UAV의 제

어는 bebop_autolanding에서 제공하는 코드를 참고하였

다.[3] 
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그그림림 1. Yolo-v3-tiny train 결결과과 

 

  

ⅢⅢ..  결결론론  

본 논문에서는 장착된 카메라를 이용하여 센서의 기능

을 대체하고 UAV의 움직임을 제어하는 알고리즘을 구현

하였다. 카메라 하나로 센서의 기능까지 이용할 수 있기 

때문에 추가되는 센서의 비용을 절감하는 효과를 가져올 

수 있다. 또한, UAV에 탑재되는 센서의 수를 줄임으로써 

로드의 감소로 인한 비행시간 증대를 이룰 수 있다.  

하지만, 이 시스템의 경우 ROS로 제어하는 컴퓨터가 

주변에 필요하기 때문에 지금의 방법으로는 활동 반경에 

제약이 존재한다. 또한 하나의 카메라로 영상을 수집하는 

만큼 후방이나 하단 시야에 제한이 있는 것은 분명한 사

실이다. 이것을 해결하기 위하여 이후에 360° 카메라를 

사용한 연구를 진행할 예정이다. 

 
 
 

 
그그림림 2. UAV 방방향향 제제어어 및및 속속도도 제제어어 알알고고리리즘즘 

 
그그림림 3. 객객체체의의 위위치치에에 따따른른 UAV 방방향향 조조정정 
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