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1. 드론의 카메라 영상 정보 기반 다수 목표물 GPS 좌표 추정 장치 및 방법

- 드론에 탑재된 카메라 영상을 기반으로 탐지된 다수 목표물의 GPS 좌표를 계산하여, 

3차원 지도 상에서 다수 목표물의 정확한 전역 위치를 추정

∙ 학습된 인공지능 딥러닝 모델을 통해 실종자, 교통법규 위반차량 탐지 등 임무에 대응하는 목표물 자동 탐지

∙ 탐지된 목표물의 탐지 위치(지상, 상공)에 따라 바운딩 박스의 기준 픽셀 설정하고, 목표물의 기준 픽셀

좌표를 산출한 후, 좌표계 변환을 통해 목표물 GPS 좌표 최종 획득

- 목표물 개수나 상공/지상 등 탐지 위치에 관계없이 자동으로 목표물의 전역 위치를 지도에 표시 가능

<드론과 지상목표물의위치관계>

2. 드론의 카메라 영상 정보 기반 지상 목표물 추적 장치 및 방법

- 지상 목표물에 해당하는 픽셀이 이미지 평면의 중심에 위치하도록 드론 제어를 통해 지상 목표물을 추적하는

카메라가 탑재된 드론을 이용한 지상 목표물 추적 방법 및 장치

- 드론 카메라를 통해 촬영된 이미지 평면 상에서 지상 목표물의 중심 픽셀을 선택하고, 선택된 중심 픽셀로부터

요잉 회전 각도 및 이동 거리를 계산 후, 계산된 만큼 요잉 회전 및 전진 또는 후진 이동하여 지상 목표물 추적

- 보다 간편하고, 정밀하게 특정 지점이나 객체와 같은 목표물을 고정하여 촬영하면서, 촬영된 목표물 추적 가능

<드론과 상공목표물의위치관계>

<선택한목표물픽셀이이미지평면상에서수평중앙에놓이기전(좌)과후(우)의상태>

<목표물의GPS 좌표추정과정>

드론의카메라영상정보기반
다수목표물GPS좌표추정및추적방법

경북대학교이규만교수

<지상목표물추적과정>
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