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1. 서  론1)

최근 UAV(Unmanned Aerial Vehicle)의 비행제어시스템은 

다축 자이로, 가속도, 기압계, GPS(Global Positioning System) 

등의 다양한 센서의 적용을 통해 UAV의 비행성능을 향상시켰

으며 이를 통해 자동경로비행을 하는 수준에 이르렀다. 이후, 배

달, 운송 등 특별 임무를 수행하는 UAV가 개발되었다. 이러한 

특수 임무가 안전하고 원활하게 수행되도록 UAV는 비행 중에 
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발생하는 상황의 변화에 대처할 수 있어야 한다. 하지만 기존의 

UAV는 자동경로비행 시 최단거리 비행만 하는 단점이 있다.

UAV는 기본적으로 정해진 고도에서 장비가 가지는 속도

에 의해 많은 위치 및 운동에너지를 가진다. UAV의 고에너

지 특성으로 인해 비행환경의 변화에 의해 인명피해도 초래

할 수 있다. 따라서, UAV와 관련된 각종 규제 및 법규에서는 

인구밀집지역에 대한 비행제한을 두고 있다. 본 논문에서도 

UAV 비행경로 상에 인구가 밀집되는 것으로 판단되는 구역

을 위험구역으로 정의한다. 

본 논문에서는 기존의 자동경로비행기법에 추가적으로 해당 

경로에 대한 행사정보, 교통카드 태그정보 등 유동인구를 판단

할 수 있는 데이터를 활용해 UAV 스스로 위험구역을 회피하

는 최적 경로비행 설정 기법을 제안한다. 먼저 UAV 비행규제 

및 기존의 자동경로비행기법, 빅데이터 구조를 2장에서 다루도
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ABSTRACT

Because of a moving UAV has a lot of potential/kinetic energy, if the UAV falls to the ground, it may have a lot of impact. Because 

this can lead to human casualities, in this paper, the population density area on the UAV flight path is defined as a dangerous area. The 

conventional UAV path flight was a passive form in which a UAV moved in accordance with a path preset by a user before the flight. 

Some UAVs include safety features such as a obstacle avoidance system during flight. Still, it is difficult to respond to changes in the 

real-time flight environment. Using public Big Data for UAV path flight can improve response to real-time flight environment changes by 

enabling detection of dangerous areas and avoidance of the areas. Therefore, in this paper, we propose a method to detect and avoid 

dangerous areas for UAVs by utilizing the Big Data collected in real-time. If the routh is designated according to the destination by the 

proposed method, the dangerous area is determined in real-time and the flight is made to the optimal bypass path. In further research, we 

will study ways to increase the quality satisfaction of the images acquired by flying under the avoidance flight plan.
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요     약

움직이는 UAV는 많은 위치에너지와 운동에너지를 가지므로 지상으로 추락하는 경우 많은 충격량을 가질 수 있다. 이는 인명피해로 연결될 수 

있기 때문에 본 논문에서는 UAV 비행경로 상의 인구밀집지역을 위험구역으로 정의하였다. 기존의 UAV 경로비행은 사용자에 의해 미리 설정된 

경로만을 운행하는 수동적인 형태였다. 일부 UAV는 경로비행 중 장애물을 회피하는 시스템 등 안전기능을 포함하고 있지만, 실시간 비행환경변

화에 대응하기에는 부족하다. UAV 경로비행에 공공 빅데이터를 활용할 경우, 위험구역을 검출하고 회피비행을 수행할 수 있어서 실시간 비행환

경변화에 대한 대응이 향상될 수 있다. 따라서 본 논문에서는 실시간으로 수집된 빅데이터를 활용하여 위험구역을 회피하는 최적경로 비행 방안

을 제안한다. 실험 결과, 제안하는 자동경로비행에서 목적지와 목적지에 따른 경로를 지정할 경우, 실시간으로 위험지역을 판단하여 최적 우회경

로로 비행하는 것을 확인하였다. 추후 회피방안에 따라 비행하여 획득하는 영상의 질적 만족도를 높일 수 있는 방안을 연구할 예정이다. 
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록 한다. 그리고 3장에서는 공공 빅데이터를 이용한 최적경로

설정기법을 제안한다. 4장에서는 본 논문에서 제안한 UAV 최

적경로비행 기법을 기반으로 한 실험결과를 보이고 5장에서는 

본 논문의 결과를 정리하고, 향후 발전 방향에 대해서 간략히 

소개한다.

2. 기술동향 및 관련 연구

2.1 빅데이터

빅데이터란 디지털 환경에서 생성되는 방대한 규모의 데이

터로 생성주기가 짧고 정형 또는 비정형적인 데이터를 모두 

포괄하는 대규모 데이터를 의미한다. 특징은 일반적으로 3V로 

요약한다. 데이터의 양(Volume), 데이터 생성속도(Velocity), 

형태의 다양성(Variety)을 의미하며 최근에는 가치(Value), 

정확성(Veracity)을 추가적으로 고려하여 5V를 주요한 특징

으로 부각되고 있다. 빅데이터 기술은 데이터의 종류와 양이 

많은 facebook 및 Twitter와 같은 SNS(Social Network 

Service)를 분석하여 사람들의 행동, 위치정보, 생각, 의견을 

분석하기에 이르렀다. 이처럼 크고 다양한 데이터는 여러 가

지 분야에 접목할 수 있는 중요한 경쟁력으로 주목받고 있다. 

또한 인텔, 마이크로소프트, 구글 등 전 세계의 IT기업들이 시

장 선점을 위해 많은 노력을 기울이고 있다[1-7].

빅데이터는 목적에 맞게 가공하고 분석하여 최적의 답을 

찾는 것이 목적이다. 따라서 초기 빅데이터 연구는 데이터의 

저장, 관리에 대한 연구가 주로 이루어졌으나, 최근에는 목적

에 알맞은 의미 있는 정보로 정재, 활용하는 빅데이터 분석기

술에 대한 연구가 주로 이루어지고 있다. 이러한 빅데이터 분

석 기술은 Fig. 1과 같은 프로세스를 통해 이루어진다. 각각

의 프로세스에 대한 구체적인 내용 및 적용되는 기술은 다음

과 같다.

- 데이터 수집 및 통합 : 실시간으로 웹 또는 특정 서버에

서 데이터를 수집 및 저장하는 기술

- 데이터 전처리 : 비정형정인 데이터를 정형화시키거나 

불필요한 데이터를 필터링하는 기술

- 데이터 저장 및 관리 : 여러 가지 방식의 대용량 데이터

를 실시간 저장 및 분산저장 구조 관리 기술

- 데이터 분석 : 빅데이터로부터 통계, 마이닝, 딥러닝, 인

공지능과 같은 알고리즘을 기반으로 새로운 정보를 추

출하는 기술

- 데이터 분석 가시화 : 추출된 데이터를 이용자가 쉽게 

확인할 수 있는 UX기반 인포그래픽스 기술

빅데이터가 유용하게 활용될 수 있는 대표적인 분야는 시

계열 분석 분야이다. 시계열 데이터는 시간 경과에 따라 특정 

시간 간격으로 기록되는 일련의 데이터이다. 시계열 데이터

는 수개월에서 수개월 동안 수집되는 경우 빅 데이터의 특징

을 가지며 사용자가 수동으로 분석하고 구성하는 것은 어렵

다. 이러한 어려움을 해결하고, 자동화된 분석을 위해서 빅데

이터 분석기술은 매우 중요하다. 빅데이터 분석은 사용자가 

인식하지 못한 데이터 간의 상관관계를 발견할 수 있기 때문

에 시간을 크게 줄이고 문제 해결을 위한 주요 정보를 제공

할 수 있다[8]. 이에 본 논문에서는 월별, 시간대별 해당 정류

장에서 승하차를 위한 교통카드 태그 수를 분석하여 자동경

로비행에 접목시키는 방법을 제안한다. 또한 빅데이터 수집 

기술을 이용하여 경로비행을 실시한 시간의 행사정보를 수집

하여 자동경로비행에 활용하였다. 

2.2 UAV 자동경로비행

UAV 자동경로비행의 경우 Fig. 2와 같이 일반적으로 GPS 

데이터를 기반으로 한다. 2차원의 GPS 좌표를 통한 경로점을 

지정하고, 고도설정을 통해 3차원의 공간에서 UAV는 자동경

로비행을 수행한다. UAV의 운용자는 UAV의 지상통제시스

템에 원하는 경로의 GPS 좌표 및 고도를 입력하거나, 지도상

에 포인트를 입력한다. 설정한 경로에 대해 UAV는 최단거리 

직선 경로로 이동한다[9-13]. 하지만 GPS 데이터만을 기반으

로 하는 현재와 같은 UAV 자동경로비행 기법은 동적으로 

환경이 변화하는 상황에 대응하기 어렵다. 

또한 기존 UAV시스템의 자동경로비행은 Fig. 3과 같이 목

적지 설정 시 최단거리를 기준으로 직선비행을 실시하기 때문

에 비행환경변화에 약하게 된다. 특히 사람이 많은 지역에서는 

안전에 유의해야 하기 때문에 동적으로 변화하는 환경을 UAV 

시스템 스스로 파악하여, 그에 대응하여 비행경로를 설정하고 

임무를 수행할 수 있어야 한다. 

비행 중 발생할 수 있는 다양한 변화에 대응하기 위해 

LiDAR (Light Detection And Ranging) 센서 또는 시각 센서 

Fig. 1. Example of Big Data Processing

Fig. 2. An UAV Operation System
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등을 이용하여 위험 요인 또는 장애물에 대한 충돌 회피에 

관한 연구가 진행되고 있다[14-16]. 하지만 충돌 회피의 경우

에도 UAV에 대한 제어권을 상실한 경우에는 위험 요소가 

여전히 존재한다. 따라서 본 논문에서는 실시간으로 반영되

는 지역행사정보와 교통카드 태깅 정보를 이용하여 인구밀집

도를 조사한다. 이후 인구밀집지역을 우회하여 비행하는 위

험지역 회피 방법을 제안하고자 한다. 

Fig. 3. An Initial Input Path

3. 제안한 빅데이터 처리와 최적경로설정 방법

최단거리만을 고려했던 기존 최적경로비행과 달리 본 논문에

서는 안전 경로 설정을 위해 인구밀집도를 중요한 요소로 고려

한 최적비행경로 설정을 적용하였다. 이를 고려하기 위한 인구

밀집판단 의사코드는 Fig. 4와 같다. 비행모드와 안전모드로 나

누어 고려하였다. 비행모드의 경우는 UAV가 반드시 최단거리 

비행을 하는 경우이다. 안전모드의 경우는 UAV가 위험지역을 

인식하여 최적 경로비행을 하도록 설정 했다. 경로비행을 하는 

시점의 직선 경로에서 행사가 있거나 월별, 시간대별 해당 정류

장에서 승하차를 위한 교통카드 태그 수가 많은 경우에 위험구

역으로 판단한다. 여기서 geofence는 위험구역을 의미한다.

if Safety Mode

  if local culture festival = 1

    Set Geofence 

    if Number of transportation-card tags <Threshold

       end

    else if Number of transportation-card tags≥ Threshold

       Set Geofence

       end

  else if local culture festival = 0

    if Number of transportation-card tags <Threshold

       end

    else if Number of transportation-card tags≥ Threshold

       Set Geofence

  else if flight Mode

  end

Fig. 4. A Flight Path Algorithm

따라서 상황에 따라 비행경로 선택을 하는 절차가 필요하

다. 우선 사용자가 경로 계획을 입력하면 Geofence의 적용여

부 및 위험지역의 적용범위를 확인한다. Geofence 적용 시에

는 데이터 수집 및 처리과정을 통해 회피경로를 설정하고, 

Geofence의 미적용 시에는 최단거리 직선경로를 설정한다. 

이후 시스템은 UAV의 비행이 가능한 경로인지 확인한다. 마

지막으로 경로를 UAV의 비행제어시스템에 전송한다. 여기서 

Geofence는 회피구역을 의미한다. Fig. 5는 전체 최적경로비행 

플로우차트이다. 3.1절 부터는 데이터의 수집 및 빅데이터의 

처리과정, 최적경로설정 기법에 대해 구체적으로 기술한다.

Fig. 5. A Workflow for Setting Flight Paths

3.1 빅데이터 수집 및 처리 구조 분석

공공데이터포털(https://www.data.go.kr)의 공개된 OpenAPI 

데이터와 지자체에 의뢰해서 개인정보 비식별화 된 오프라인 

데이터를 이용하여 빅데이터를 수집하였다. 실시간으로 수집

되는 대구시 중구의 행사정보에 관한 빅데이터를 이용하였

다. 또한 지자체에서 제공받은 2018년 교통카드를 이용한 승

하차 인원수의 데이터를 오프라인데이터로 수집하였다. 공연

행사정보는 행사명, 행사개수, 행사시간, 위치 등의 정보를 포

함한다. 자동경로비행 시스템은 행사정보에 관한 데이터를 

OpenAPI를 통해 수신한다. 이에 사용자가 목적지를 설정한 후 

UAV가 자동경로 비행을 하는 경우, 그 시점의 시간을 기준으

로 지역행사정보를 실시간으로 받게 된다. 이러한 정보를 이

용하여 UAV가 자동으로 위험지역을 회피한다. 

또한 지역별 인구밀집도를 판단하기 위해 교통카드 태깅

정보를 이용하였다. 하지만, 공공데이터포털에서는 교통카드 

태깅 정보는 개인정보보호를 위해 실시간 제공하지 않기 때

문에 대안으로 2018년 포털에서 제공하는 정보를 기반으로 

교통카드를 이용한 승하차 인원수를 오프라인 형식으로 수집
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하였다. 본 논문에서는 데이터의 수집, 추출, 분석을 위해 

Python 프로그래밍 언어를 사용하였다.

본 논문에서 제안한 빅데이터의 수집 및 처리과정은 Fig. 6

과 같다. 지역행사정보 또는 교통카드를 이용한 승하차 인원

수가 본 논문에서 제시한 임계치보다 큰 경우에 위험지역으

로 판단하여 처리되며 실제 필요한 정보를 데이터베이스에 

저장하게 된다. 이후 수집된 많은 양의 데이터를 분석 알고리

즘을 통해 분석하고 유용한 데이터를 추출한다. 예를 들어 교

통카드 승하차 인원이 많은 정류장을 유동인구가 많은 지역

으로 가정하여 일정 수준 이상 유동인구가 많은 지역을 추출

하여 UAV 비행 시 회피가 필요한 구역으로 지정한다.

Fig. 6. The Proposed Process for Collecting 

and Processing Public Big Data

다음은 위험지역을 판단하는 기준을 두 가지로 나눠 설명한

다. 첫째, 특정 정류장에서 승하차를 위한 교통카드 태그 수로 

위험지역을 판단할 수 있다. 둘째, 지역행사가 있는 경우는 3.2

절에서와 같이 회피기술을 적용한다. 교통카드 태그 수로 위험

지역을 판단하는 기준은 2가지 Case로 나누어 설명한다. 

해당 정류장에서 승하차를 위한 교통카드 태그 수가 본 논

문에서 제안한 임계치보다 작을 경우(Case1) 기존의 방법과 

동일하게 비행한다. 여기서, 임계치는 대구지역 정류장에서 

교통카드 태그수의 평균을 기준으로 계산하였다. 반대로 해

당 정류장에서 승하차를 위한 교통카드 태그 수가 임계치이

상인 경우(Case2) 본 논문에서 제안한 최적경로비행을 한다.

Case1 :해당 정류장에서 승하차를 위한 교통카드 태그 수 < Th

ⅰ) 해당 정류장을 위험지역에서 제외

ⅱ) 해당 정류장을 지나는 경로 수정 안 함

Case2 :해당 정류장에서 승하차를 위한 교통카드 태그 수 ≥ Th

ⅰ) 해당 정류장을 위험지역 처리

ⅱ) 해당지역을 지도에 가시적으로 표시

ⅲ) 해당구간을 지날 때 최적회피경로를 설정

또한 교통카드 승하차 태그데이터의 경우 시간정보가 포

함되었기에 시계열 데이터 분석이 가능하다. 시계열 데이터

의 변동 요인은 다음과 같은 4가지로 분류한다.

1) 추세 변동(trend variation)

2) 계절 변동(seasonal variation)

3) 순환 변동(cyclical variation)

4) 불규칙 변동(irregular variation)

본 논문에서는 이 중 1년 단위로 발생하는 시계열의 변동

요인인 계절 변동(seasonal variation)을 분석하기 위해 2018

년 동안의 교통카드 승하차 태그데이터를 수집 및 분석하였

다. 이러한 분석은 과거에 대한 정보가 존재하고, 과거의 패

턴이 미래에도 반복될 것이라는 가정에 의해서 이루어진다. 

최종적으로 추출된 데이터는 GPS 위, 경도 데이터 형태로 

변환되어 해당 포인트가 원점으로 하는 원형을 설정하여회피 

구역으로 지정한다.

3.2 UAV 최적경로설정

빅데이터 처리를 통해 비행에 제한적인 요소가 있는 구역

이 확인되면 Fig. 7과 같이 원점을 기준으로 특정 반경(L/2)

을 갖는 원형으로 Geofence 처리를 하고, 위험구역을 우회하

는 비행경로를 설정한다. 본 논문에서는 Geofence의 반경을 

50m로 설정하였다.

Fig. 7. Flight Dangerous Area Geofencing

Fig. 8은 에서 로 이동하는 3가지 경로에 대해 나타낸

다. or 은 최단거리 직선경로,  , 는 회피경로이다. 

Fig. 8. An Optimal Bypass Flight Path

Equation (1)은 최단거리 구하는 방법과 외접원을 그리는 

방법을 설명한다. 는 최단거리 직선경로와 외접원이 서로 

접하는 구간의 길이, 은 Geofence의 반경이다.
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(1)

Equation (2), (3)에서와 같이 접점(I1)으로부터 각각의 구간

에 해당하는 원주 길이  , 를 계산한다. 이때, 계산결과 도출

된  ,  두 개의 길이에서 작은 값을 가진 원주를 따라서 경로 

비행한다. 

(2)

 (3)

만약 Fig. 9와 같이 위험지역이 중첩되는 경우에 해당 지

역은 우회 경로 중 첫 번째 원의 최단거리를 계산하여 최적

의 경로로 비행하게 된다. 두 번째 위험지역이 겹치는 부분에

서는 위험지역의 바깥쪽 방향으로 선회비행하게 된다.  

Fig. 9. An Example of the Occluded Dangerous Area and 

the Bypass Flight Pass

Fig. 10은 경로를 설정하는 3가지 방법의 결과를 나타낸다. 

(A)는 외적인 요소를 고려하지 않은 최단거리 직선경로이다. 

이때, UAV는 에너지 소모를 줄일 수 있지만 외부 요인으로

부터의 안전을 확보할 수 없다. (B)는 Geofence를 설정하였

으나 최적경로설정 알고리즘을 적용하지 않고 임의의 경로로 

비행하는 경우이다. 이 경우, 위험 구역을 회피를 할 수 있으

나 불필요한 에너지 소모가 발생하며, 비행 효율이 감소된다. 

(C)는 Geofence를 설정하고 최적경로설정 알고리즘을 통해 

우회 경로를 설정하여 비행하는 경우이다. 위험 구역을 회피

하면서도 B 경우보다 높은 에너지 효율을 보인다.

Fig. 10. Flight Path Comparison

4. 실험 결과

본 논문에서 제안하는 비행 방법은 인구밀집지역의 경우 

안전에 취약하기 때문에 안전하게 비행이 가능한 경로로 비행

하는 것을 목적으로 한다. 오프라인 데이터는 지자체로부터 

제공받은 2018년 대구지역 교통카드 승하차 태그데이터를 이용

하였으며 지역행사정보는 UAV 비행 시점의 지역 행사정보를 

Open API를 이용하여 실시간으로 전송받는다. 실험은 임의의 

두 구간을 지정하여 진행하였다. 데이터 분석에는 Python3.7.2 

버전을 이용하였다. Table 1은 교통카드 승하차 태그데이터

의 정보를 나타내며 Table 2는 Open API로부터 전송받는 

행사정보의 데이터 서비스 형태를 나타내며 Table 3은 응답 

month-year
Name of 
Station

Administrative 
Region

separation 05 06 ....... 23

Jul-18 2.28 
Memorial 
Central 
Park 1

Jung-gu 

get on 14 18 ..... 14

get off 1 9 ..... 1Jul-18

Jul-18 2.28 
Memorial 
Central 
Park 2

Jung-gu 

get on 0 1 ..... 0

get off 1 2 ..... 0Jul-18

Jul-18 Secondary 
Great 
Mansion

Susung-gu
get on 1 2 ..... 0

Jul-18 get off 0 0 ..... 0

: : : : : : : :

Table 1. The Number of Tag Counts of Traffic Cards

Service ID DGJ_OA_DV_0501

Service description
 Local culture festivals Service 

provision

Interface standard
REST 

(GET, POST, PUT, DELETE)

Exchange data 
standard

XML

Table 2. Query Format for Local Culture Festivals

Article name Article explain

ResultCode Result Code

ResultMsg Result Message

NumOfRows Number of results per page

PageNo Page number

TotalCount Total results

Items List

Title Festival name

Sdate
Start date of festival

(Month/Date/Year)

Edate
End date of festival

(Month/Date/Year)

Stime Festival time

Tel Telephone

Splace Festival place

Table 3. Response Message Format for Local Culture Festivals
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메시지를 나타낸다.

지도는 네이버지도를 사용하였으며 경로비행은 Mission Planner

를 사용하였다. 본 실험에서는 Fig. 11과 같이 pixhauk 기반의 

자체제작 드론을 사용하였다.  

Fig. 11. A Pixhauk Drone

본 논문에서 제안한 최적비행경로 설정에 대한 알고리즘

을 적용하기 위해서 총 3가지 경우로 나누어 실험을 하였다. 

1) 오픈 API를 이용한 지역문화축제 또는 행사 데이터를 

반영한 최적경로설정

2) 오프라인 데이터를 통한 교통카드 승하차 태그데이터를 

반영한 최적경로설정

3) 가용한 모든 데이터를 반영한 최적경로설정

실험을 통해 설정된 최종 경로 및 Geofence 구역은 GCS 

(Ground Control System)에 입력하여 지도상에 시각적으로 확

인할 수 있도록 나타내었다. 초기 경로는 대구제일중학교에서 

경상감영공원까지 약 1km의 거리로 설정하였으며, 각 포인트 

간에 직선경로로 설정된 형태를 보인다. 위험구역으로 인식된 

지역은 원점 기준으로 반경 50m를 설정하여 원을 그린다.

Fig. 12는 공공데이터 포털에서 제공하는 오픈 API를 이용

하여 지역행사정보를 적용한 결과이며 Fig. 13은 지자체에서 

제공하는 오프라인 데이터를 이용하여 교통카드 승하차 태그

데이터를 반영한 결과이다. 빨간색 지역은 행사가 있는 지역, 

노란색 지역은 교통카드 승하차 태그데이터가 기준치보다 높

은 지점을 의미한다.

Fig. 12. A Result using Local Culture Festival Information

Fig. 13. A Result using the Number of Tag Counts of 

Transportation Cards

Fig. 14는 행사지역, 교통카드 승하차정보 정보를 활용하

여 실험하였다. 이러한 실험을 통해 빅데이터로 수집된 데이

터를 이용하여 최적 비행경로가 설정되는 것을 보여주고 있

다. Fig. 15는 위험구역이 겹치는 구역을 실험하기 위하여 임

의로 geogence를 설정하여 적용하였다. 

Fig. 14. A Result using the Integrated Data

Fig. 15. A Result using the Overlapped Dangerous Area

Table 4는 위험구역의 개수에 따른 우회 비행시간, 비행거

리등 정량적 수치를 비교, 분석하였다. 또한 최단거리 비행에 

비해 경로 상 GPS 적중률을 비교하였다. 본 실험은 최단거리 

1km기준으로 5m/s의 속도로 비행하도록 설정하였다. 실험 

결과 최단거리 기준으로 거리 및 시간의 차이는 발생하나 시

간이 위험구역 1개를 기준으로 약 10초에서 20초 차이이므로 

근소하다고 볼 수 있다.  
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Case
Fight distance

(km)
Flight
time

GPS hit rate
(%)

Flight mode 1.0 3’ 25” 99.99

Flight path with 1 
geofence

1.091 3’ 42” 97.27

Flight path with 2 
geofences

1.153 3’ 53” 94.18

Flight path with 2 
overlapped geofences

1.190 3’ 59” 92.03

Table 4. A Quantity Analysis on the same Path Through 

the Flight Modes

5. 결  론

UAV의 안전하고 최적화된 자동경로 비행을 위해 정형 또

는 비정형화된 빅데이터를 활용하였다. 기존의 외부요소를 

고려하지 않은 UAV의 경로비행과 달리 빅데이터를 사용하

면 UAV 비행의 목적과 외부환경 요소에 알맞은 비행경로설

정에 활용할 수 있는 수많은 종류의 정보를 획득할 수 있다.

본 논문에서는 그중 지역 행사정보, 교통카드 승하차정보

를 이용하여 인구밀집지역을 파악하였으며 위험구역으로 정

의하여 회피하는 방안을 제안하였다. 이후 UAV의 최적경로 

설정 알고리즘을 통해 효율적인 회피경로를 설정하였다. 실

험 결과, 직선 위주의 경로 비행만 수행하는 기존의 방법과 

달리 본 논문에서 제안한 방법은 위험지역을 검출하고 우회

하는 경로비행을 수행하였다. 제안한 방법을 통해 공공 빅데

이터를 이용한 외부 환경을 고려한 경로비행의 방향성을 제

시할 수 있었다. 또한 비행 목적에 맞는 분야별 빅데이터 적

용 방안을 도출하여 현재보다 안전하고 높은 수준의 임무를 

수행할 수 있을 것으로 기대된다. 

공공 빅데이터의 양적/질적 품질의 향상과 함께 Open API

를 통한 실시간 데이터 접근 방안의 확충된다면 다양한 분야

로의 활용 방안이 모색될 수 있다. 그와 더불어 개인정보 보

호 또는 활용을 위한 마이데이터의 적용 등이 이루어진다면 

데이터 경제의 원유로써 활용 가능성은 더욱 높아질 것이다. 

향후 공공 빅데이터를 활용한 위험경로 회피 방안을 고도화

할 수 있는 방안을 연구할 예정이다. 또한 위험구역이 겹칠 경

우 적중률이 낮아지는 부분에 있어 geofence 에너지 손실률 및 

위험도를 고려하여 연구할 예정이다. 추가적으로 회피 비행에 

따른 비행 목표 품질의 저하 정도를 세분화하여 조사하고, 이

를 단계적으로 최소화할 수 있는 방안을 연구하고자 한다. 
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