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요 약

본 논문에서는 드론이 사용할 수 있는 한정적인 자원에서 카메라 줌 기능을 사용하여 보다 먼 거리에서도 객체인식을 할
수 있게끔 정확도를 보완하는 기법을 제안한다. 본 논문에서 사용되는 드론에 장착되는 소형 컴패니언 pc는 낮은 성능으로
인하여 yolo v4 tiny를 사용하였는데 이때 낮은 정확도로 인하여 가까운 거리에서 밖의 인식할 수 없는 문제를 카메라 줌
기능을 사용하여 기존보다 먼 거리에서도 인식을 하여 임무를 수행할 수 있게끔 하는 시스템을 제안한다.

Ⅰ. 서 론

드론은 본래 군사용으로 개발되었다가 민간에 보급되기 시작되면서 빠

르게 발전되어 가고 있는 중이다. 이 활용성으로는 물류배송 드론, 농약

살포 드론, 조난자구조 수색 드론, 방사선모니터링 드론 등 다양한 응용

방법과 사례들이 생겨났다[1][2]. 이러한 드론 운용방법은 대부분 사람이

직접 조종하는 운용방법이며 이제는 사람의 개입이 없는 무인 드론으로

변환되는 추세이다[3]. 이러한 무인 드론을 운용하기 위해서는 사람 대신

드론이 직접 스스로 판단하고 움직이기 위한 시스템이 필요하다.

여러 다양한 방법 중 본 논문에서는 드론이 인지하기 위한 기법으로 딥

러닝(Deep Learning) 기반 객체인식(Object Detection) 시스템 중 yolo

v4 tiny를 자율비행 드론 시스템에 접목시켜 운용하였다[4][5]. 하지만 본

논문에서 사용되는 드론에 장착되어 제어하는 소형 PC인 Jetson NX

Xavier는 소형컴패니언 PC 중에서도비교적높은성능에 속하는 PC이지

만 yolo v4 기본 버전을돌리기에는 무리가 있다. 그래서 차선책으로 yolo

v4 tiny 버전을 사용하지만이 tiny 버전의 경우 기본버전에비해정확도

가 낮다. yolo v4 tiny 버전도 가까운 거리에서는 어느 정도 준수한 감지

성능을 보여주지만 객체와일정거리 이상 멀어질 경우현저히 낮은 정확

도를보여준다. 이처럼낮은정확도를보정하기위해보다많은데이터셋

수를 늘려서 정확도를 올릴 수있지만 무작정데이터 수를 늘린다고 해서

정확도가 향상된다고 장담할 순 없다. 그러므로 본 논문에서는 운용 중인

드론이 사용할 수 있는 한정적인 자원에서 카메라 줌 기능을사용하여일

정 거리 이상부터 정확도가 현저히 낮아지는 현상을 보완하고자 한다.

Ⅱ. 시스템 구성 및 실험 환경

본 논문에서는 직접 수집하여 라벨링 한 2700장의 착륙 패드 데이터 셋

을 사용하여 yolo v4 tiny 버전으로 학습시켜 사용하였다. 학습된 가중치

파일을 사용하여 자동 착륙하는 알고리즘을 사용하여 카메라 줌 확대에

따른 거리별 정확도를 분석하였다. 실험에 사용된 드론 기체는 Pixhawk

4 기반 X500 드론을 사용하였고 드론 제어를 위한 소형 컴패니언 컴퓨터

는 Jetson NX Xavier를 사용하였다. 또한착륙 패드를 감지하고 짐벌제

어가용이한카메라로써고프로 7 카메라를 탑재하여 착륙패드를 감지하

였다. 실험은 줌이 없는 1배 줌 상태와 고프로 내장 줌기능을사용한 2배

줌에서각각드론의 고도를높여인식 가능한 최대 거리에서 자동 착륙을

진행하여 비교하였다. 그림 1에서와 같이각각약고도 5m에서의줌이없

는 1배 상태와 2배 상태의 그림을 볼 수 있다.

그림 1 약 고도 5m에서의 왼쪽 1배 줌, 오른쪽 2배 줌

배율

고도
1배 줌 2배 줌

~5m 인식 가능 인식 가능

~13m 인식 불가능 인식 가능

표 1 고도별 착륙 패드 인식



Ⅲ. 실험 결과

표 1과 같이 카메라 줌 없이 실험을 진행한 1배 줌일 때 착륙 패드가 인

식 가능한 최대 고도는 약 5미터 근처였으며 이때 자동 착륙을 진행하였

을 때 별 무리 없이 착륙 패드 위에 착륙하는 모습을 확인할 수 있었다.

이후고프로내장 줌 기능을 사용한 2배 줌 기능 상태에서의 인식 가능한

최대 고도는 기존 1배 줌의 고도의 2배 이상보다 높은 고도의 약 13m의

고도에서 인식이가능한 것을 확인할 수있었고 이때 자동 착륙을진행하

여 착륙 패드 위에 별 무리 없이 착륙하는 것을 확인할 수 있었다.

Ⅳ. 결론

제한적인 자원에서 객체인식 정확도 향상을 위해 본 논문에서는 카메라

줌 기능을 사용하여 보다 먼 거리에서도 충분한 정확도를 보정하였다. 먼

거리에서 낮은 정확도를 보정하기 위해 무작정 데이터 셋을 늘려 정확도

향상을 기대하는 것보다는 카메라 줌 기능을 사용하여도 어느 정도 정확

도 향상을 기대할 수 있는 것을 확인할 수 있었다. 이 카메라 줌 기능을

잘 활용할경우최소한의가까운 거리에서 충분한 정확도를 얻을 수만있

다면 10배 줌 50배 줌 100배 줌 등 고배율 카메라 줌 기능을 사용하여 아

주 먼 거리에서도 상대적으로 적은 자원을 사용하여 충분히 높은 정확도

를 얻을 수 있을 것이라고 판단된다.
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