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Ⅰ. 서론

식물의 생육 상태와 생애주기를 모니터링하는 것은 식물의
건강과생산성, 기후변동성과환경조건등다양한변수사이의
관계를이해하는데에필수적이며, 식물에대한효율적인관리
를가능하게한다(Nijland et al., 2014). 그러나관리면적이넓어
질수록이를사용자가수동으로모니터링하는것은매우번거로
울뿐더러, 실시간 혹은 지속적 모니터링에도 적합하지 않다.
한편드론과같은UAV(unmanned aerial vehicle)는구름등

으로인해위성및항공영상취득에어려움이많은우리나라에
서매우유용한수단으로활용될수있으며, 어디서나사용자가
원하는시기에신속하고해상도가높은정보를취득할수있다
는 장점이 있다(Kim and Na, 2019; Park et al., 2015).
본연구에서는식생모니터링을위한기초자료로서, UAV를

통해촬영한데이터를바탕으로 3차원점군데이터를제작하고
이를지도학습알고리즘을사용하여작물영역과비작물영역으
로 구분하는 모델을 학습시키고자 하였다.

Ⅱ. 본론

1. 대상 지역

본연구의대상지역은대한민국경기도수원시권선구에위
치한 서울대학교 수원캠퍼스 인근 농장이며, 총 면적은 약 2.4
ha이고, 사과, 배, 복숭아, 포도 등 다양한 작물을 재배 중이다.
대체로과수종류근처의피복은주로과수보다높이가낮은초
본으로덮여있었으며, 일부작물들은멀칭이되어있는상태이
다. 일부과수의경우과수지지를위하여지지대가설치되어있
었다.

2. 이미지 획득

UAV항공촬영은 2021년 4월 29일이며, 매우맑은기상조건
에서수행되었다. UAV는회전익무인항공기인Phantom 4(DJI,
China)로, 기체는 8엽의프로펠러로구성되어있으며, 무게는배
터리및프로펠러포함 1,368g, 촬영 카메라 센서는 1″CMOS,
유효 픽셀은 20m이다. 모든촬영조건은무지상기준점(ground
control point, GCP), 단일격자촬영을기준으로하였다. 본연구
에서는대상지역의범위가좁고식물의재현성이더높아질필
요가있다고판단되어촬영고도를 20m로, 중복도는 90%로설
정하였다. 또한수관의재현성향상을위해촬영각도 90°, 중복
도 90%, 고도 30m로 전체 지역을 한 번 더 촬영하였다.

3. 작물 인식 모델 개발

본 연구에서는식물 점군 데이터가가진 위치정보인 x, y, z
좌표와색상정보를활용하여작물과비작물영역을구분하고자
하였다. 비작물영역은작물이심어진토양, 주변에자라난잡초,
작물 외의 지형지물 등에 해당한다.
또한 다양한지도학습알고리즘중대표적으로많이사용되

는 방법인 SVM(support vector machine)과 KNN(K-nearest
neighbor)을 각각 적용하여 성능을 비교하였고, 최선의 방법을
선택하였다.

Ⅲ. 결과

일차적으로 점군 모델이 가지고 있는 R, G, B 색상 정보와
위치정보인 x, y, z 좌표정보를활용하여 SVM, KNN방법을
통해작물을구분하고자하였는데, z 좌표정보를제외하고는작
물구분에실패하였다. 이에색상정보를구분에활용하기위하
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여 ExGR을계산하였으며데이터종류와학습방법별성능을평
가하여비교한결과, ExGR과 z를결합한 2차원데이터를KNN
방법으로구분하는것이정확도 97.85%, 정밀도 96.51%, 재현율
88.54%, F1 스코어 92.35%로 가장 좋은 성능을 나타내었다.
또한 유사한선행연구와의비교를위하여학습된모델을바

탕으로 Yang et al.(2020)이 사용한 Mortensen et al.(2018)이
제공한 상추 데이터에 대한 인식 성능을 평가하였다. Yang et
al.(2020)은 92.53%의 정확도를보였고본연구에서구축한모
델은 92.66%의 정확도를나타내근소하게개선된성능을보여
주었으나(Figure 1참조) 선행연구보다비작물영역, 특히잡초
처럼 작물과 색상이 비슷한 부분을 구분하는 능력이 부족하여
향후적절한데이터후처리과정을도입하여이문제를해결할
필요가 있다고 판단되었다.

a: Crop segmentation by Yang
et al. (2020) (92.53% accuracy)

b: Crop segmentation by our model
(92.66% accuracy)

Figure 1. Segmentation result of the two models on same dataset
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