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요 약

본 연구는 드론 플랫폼에서 RGB 및 열화상 영상을 활용한 객체 탐지에 대한 딥러닝의 응용을 탐구한다. 다중 센서의 통합은 드론이
더 다양한 작업 환경에서 운용이 가능하도록 기능을 강화한다. 딥러닝 모델의 경량화를 위해 두 가지 다른 데이터 셋인 RGB 이미지
데이터 셋과 열화상 이미지 데이터 셋을 통합하여 딥러닝 모델을 학습하였다. 컴패니언 PC 환경에서 각각 학습된 모델들과 병합
모델의 성능을 비교하여 병합 모델이 더 적은 컴퓨티 사용량으로 빠른 속도로 실시간 객체 감지를 수행한다는 결과를 얻었다.

Ⅰ. 서 론

현대 사회에서 드론은 다양한 분야에서 활용되며, 특히 조난자 탐지 및

구조 작업에서의 응용 가능성이 크게 증가하고 있다. RGB 카메라가 성

능이 좋지 않은 날 밤과 날씨 조건에서 사용할 수 있는 능력 때문에 열화

상카메라는정교한비디오감시시스템의중요한구성요소가되었다. 본

논문은드론을 활용하여조난자탐지를수행하는 데있어 RGB 및 열화상

영상을기반으로한딥러닝모델을연구하고자한다. 이에 앞서드론기반

의 다중 센서 통합이 어떻게 객체 탐지의 성능을 향상시킬 수 있는지를

탐구하고, 특히 딥러닝모델의경량화를통해실시간객체감지에대한속

도와 효율성을 높이는 것에 중점을 두었다.

안개, 비 등으로 인해 날씨가 좋지 않은 환경, 혹은 직사광성으로 인하여

객체를 탐지하기 어려운 환경 둥 RGB 카메라의 성능이 좋지 않을 때가

있다 따라서 조도가 비교적 높은 낮 시간대 에서도 RGB 카메라만 사용

하는 것보다 열화상 카메라를 함께 활용하여 객체 감지 정확도를 향상시

킬수있다. RGB, 열화상두카메라센서는각각다른종류의데이터셋으

로 학습된 알고리즘을 통해 객체를 검출한다. 두 카메라를 동시에 활성화

하여 얻은 데이터로 각각 학습한 딥러닝 모델을 활용함으로써, 다양한 환

경에서 높은 성능을 제공할 수 있게 된다.

하지만 경량화를 요구하는 드론에 장착되는 컴패니언 PC의 특성상 이

방법은무겁고높은사양을요구하였다. 본 연구에서는두가지데이터셋

을 통합하여 학습한 하나의 새로운 모델을 통해 실시간객체탐지의 속도

를향상시켜, 조난자탐지및 구조활동에높은효율성을제공하는 딥러닝

모델을 개발하고자 한다.

Ⅱ. 본론

1. YOLO(You Only Look Once)

YOLO는 객체 탐지를 위한 딥러닝 알고리즘은 주로 컴퓨터 비전 분야에

서 사용되며, 주어진 이미지 또는 비디오에서 특정 객체의 위치를 찾아내

는 작업을수행한다. YOLO는 그리드 셀에대한 다양한크기의 bounding

box를 사용하여 서로 다른 크기의 객체를 실시간으로 효과적으로탐지할

수 있어 객체 탐지 드론 시스템에 매우 효과적이다. 그림 1은 두 가지 다

른데이터셋을각각학습하여두모델을사용한시스템의구성도이다. 드

론에 장착된 컴패니언 PC는 경량화를위해 비교적 가벼우며낮은 사양의

하드웨어로 구성되어 있다. 따라서 그림1 과 같은 방법은 실시간 객체

감지 속도를 저하시킨다. 따라서 본 연구에서는 그림 2와 같은 방식을 사

용하여모델을경량화하여 객체감지드론시스템에서 효율성을제공하는

딥러닝 모델을 제시한다.

그림 1 두 카메라 센서를 활용한 기존 객체 감지

모델

그림 2 본 연구에서 제시하는 객체 감지 모델



본연구에서는 YOLO 알고리즘의최신모델인 YOLOv8 모델을사용하여

실시간 객체 검출에 사용하였다. 이전 연구[1]에 따르면 YOLOv8에서는

아키텍처, 컨볼루션 레이어, 검출 헤드의 개선을 도입하여 YOLOv5 또는

YOLOv7 모델에비해서실시간객체검출에더높은사양을보여줄뿐만

아니라인스턴스 세분화를지원하여이미지나비디오에서 여러객체를동

시에감지하는 기능이강화되어재난지역에서의 활용성에더욱적합하다

고 판단하였다.

2. 학습

COCO 2017 RGB 이미지 데이터셋과 Teledyne FLIR에서 제공하는 열

화상 이미지 데이터셋을 병합하여 학습 데이터셋을 만들었다. 열화상 이

미지데이터셋은 비교적적은양의이미지들로 이루어져있어데이터증강

(Augmentation)을 통해 모델의 성능을 향상시켰다. 이를 드론에 장착되

는 컴패니언 PC 환경을 고려하여 비교적 작은 모델은 YOLOv8s 모델을

사용하여 epochs는 100, batch size는 16, image size는 640으로 설정하여

학습하였다. 비교를 위해 RGB 이미지 데이터셋과 열화상 이미지 데이터

셋 또한 각각 같은 트레이닝 파라미터로 학습하였다.

3. 테스트

Nvidia Jetson Orin NX 컴패니언 PC에 Intel D435i 뎁스카메라와 FLIR

FLIR Hadron 640R 열화상 카메라를 사용하여 두 개의 데이터셋을 사용

하여각각학습한두개의모델을동시에사용한시스템과두개의데이터

셋을 병합하여 학습한 데이터셋 하나의 모델을 사용한 모델을 비교하여

테스트를 진행하였다.

3. 결과

실험결과를통해 각각개별적으로학습된모델들과병합된 모델을 비교

하여, 병합된모델이더욱빠른속도로실시간객체감지를수행함을확인

하였다. 이러한 비교 분석을 통해, 두 모델의 효율성 및 실제 활용 가능성

에 대한 중요한 인사이트를 얻게 되었다.

Ⅲ. 결론

본 연구에서는 드론을 활용한 실시간 조난자 탐지 및 구조 작업을 위해

RGB 및 열화상 기반 딥러닝 모델을 연구하였다. 다중 센서 통합을 통한

드론의 성능 향상을 탐구하였으며, 특히 YOLO 알고리즘을 활용하여 객

체(사람)를 실시간으로 감지하는데 사용되는 컴퓨팅 사용량을 비교하는

데에주안점을두었다. 두 가지다른데이터셋을통합하여학습한새로운

모델은 경량화되어 효율적으로 동작함을 보여주었다. 실험 결과를 통해

병합된 모델이 빠른 속도로 실시간 객체 감지를 수행하는 것을 확인하였

고, 이를 통해 두 모델의 효율성과 실제 활용 가능성에 대한 중요한 통찰

력을얻게되었다. 이러한연구결과는드론을활용한실제상황에서의효

과적인 객체 탐지 및 구조 작업을 위한 기초를 제공한다.

이후에 실제자율 주행하는 드론에이 시스템을 적용하여 테스트를 진행

해 볼 예정이고, 더욱 높은 정확도를 위해 관련 연구[2]를 참고하여 RGB

이미지와 열화상 이미지간의 Domain Adaptation 기술을 활용하여 이전

시스템과 비교해 볼 예정이다.
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그림 4 RGB 이미지 데이터셋 학습

그림 3 열화상 이미지 데이터셋 학습


