
1. 서론

현재 농가에서는 각종 유해조수에 의한 피해가

큰 상황이다[1]. 실제로 올해 창원시에 따르면 7월

말 현재 유해 야생동물 피해 신고는 멧돼지가 446

건, 고라니 83건, 조류 13건, 오소리 1건이 접수됐다.

유해조수의 침입을 막기 위해 울타리를 치거나 그물

을 쳐도 무용지물이어서 속수무책으로 당하고 있는

상황이다. 이러한 피해를 보상하기 위해 정부에서

지원하는 농작물 피해 발생 보상금도 턱없이 부족한

데다 절차도 복잡해 유명무실하기 때문에 피해 신고

가 쉽지 않다고 하며 유해조수로부터 농작물 피해를

막기위한 근본적 대책 마련이 절실하다고 한다.

유해조수 퇴치를 위해서는 여러 가지 방법이 있

다 . 첫 번째로는 디지털 허수아비다[2]. 하지만 허

수아비는 움직이지 못한다는 점에서 직접적인 퇴치

에 한계가 있다. 두 번째로는 Drone을 이용한 퇴치

방법이있으나 시간의 제약과 법적인 규제로부터 자

유롭지 못하기 때문에 유해조수 퇴치에 있어서 한계

가 있다[3]. 세 번째로는 엽사를 고용해 유해조수를

사냥하는 방법이 있다[4]. 하지만 이 방법도 사람을

유해조수로 착각해 엽총을 발사해 사망까지 이르게

한 사례도 있다.

본 논문은 기존의 사용되고 있는 유해조수 퇴치

방식을 해결하기 위한 방식으로, 자율주행을 기반으

로 한 로봇을 이용해 카메라 로 유해조수를 인식하

고 실시간으로 알람을 보내며 객체를 추적하며 스피

커와 Neo Pixel LED을 이용해 유해조수를 퇴치하

는 시스템을 제안한다.

2. 시스템 구성

(그림1) 시스템 구성도.
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요 약
각종 유해조수로에 의한 피해가 농가에서 발생하고 있다. 이를 해결하기 위해 기존에 Drone을 이용
한 유해조수 퇴치연구가 있엇지만 시간의 제약과 법적인 규제로부터 발생되는 문제점이 발견되어 이
를 해결하기 위해 Drone을 Caterpillar 구동형 모바일 로봇으로 대체하였고, 자율주행 기능을
추가하였다. 텐서플로우 객체 검출 딥러닝을 적용하여 유해조수를 학습 및 파악한다. 이 후
유해조수 인식 시 사용자에게 실시간 알림 서비스 및 실시간 스트리밍을 제공하고, 유해조
수 퇴치 로봇에 장착된 스피커와 Neo Pixel LED을 이용하여 유해조수의 시각과 청각을
자극하여 퇴치한다. ROS, SLAM과 Object Following을 이용하여 자율주행 로봇을 제어하
고 객체를 추적한다.
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본 시스템 구성은 감지 및 통신부, 퇴치부, 이동부

로 구성되어있다. 로봇이 자율주행을 기반으로 농작

지를 이동하다 로봇에 장착된 카메라를 이용해 감지

시스템이 작동되면 유해조수인지 아닌지 식별한 후

유해조수로 인식되면 알림 전송 시스템, 실시간 스

트리밍 시스템을 실행한다. 이 후 추적 및 관찰 시

스템을 통해 객체를 추적하고, 퇴치시스템으로 유해

조수를 퇴치한다.

3. 감지 및 통신부

본 논문에서는 라즈베리파이 카메라로 객체를 인

식한다. 로봇이 이동하면서 객체를 카메라로 포착하

고 유해조수인지 아닌지 판별한다. 유해조수로 판단

하면 즉시 설치된 Application에 알림을 전송하고

실시간 스트리밍을 보여준다.

(그림 3) 유해조수 감지 및 통신부.

본 논문에서는 객체 검출은 텐서플로우의 RCNN

방식을 사용한다.

RCNN방식은 여러 conv연산이 하나의 커널 가중

치를 공유해 여러번 반복해서 연산을 진행하는 구조

이다[5].

(1)

본 논문에서는 멧돼지, 사슴을 유해조수로 학습

시켜 이미지넷을 통해 학습된 모델을 구분하여 객체

를 인식한다.[6]

(그림 4) 객체 검출의 원리.

4. 유해조수 퇴치부

본 논문에서는 라즈베리파이 카메라에서 객체를

인식 시 데이터를 입력받아 Arudino에서 스피커와

Neo Pixel LED를 출력으로 내보내는 방식을 이용

한다. 소음 발생장치는 Arduino를 스피커에 연결하

여 유해조수의 접근을 방지하는 가청 또는 초음파

주파수 대역의 음을 반복적으로 재생하여 유해조수

에게 청각적 트라우마를 심어주어 유해조수를 퇴치

한다.

본 논문에서는 라즈베리파이 카메라로 입력을

받아 Neo Pixel LED를 이용하여 유해조수 인식시

LED 빛을 RGB 색으로 교차하며 발광하여 유해조

수에게 시각적 트라우마를 심어주어 유해조수를 퇴

치한다.

(그림 5) Neo Pixel LED를 이용한 발광부.

(그림 6) 소음 발생 장치.

5. 이동부

본 논문에서는 유해조수 퇴치 로봇을 Caterpillar

구동형 모바일 로봇으로 RC Tank를 사용하였다.

(그림 7) 유해조수 퇴치 로봇.
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본 논문에서는 농작지를 스스로 이동하며 유해

조수를 추적 할수 있는 자율주행 시스템을 설계하였

다. 자율주행 로봇 제어를 위해서 ROS(Robot

Operating System)를 사용하였다.

ROS(Robot Operating System)는 로봇 응용 프

로그램을 개발할 때 필요한 하드웨어 추상화, 하위

디바이스 제어, 일반적으로 사용되는 기능의 구현,

프로세스간의 메시지 패싱, 패키지 관리, 개발환경에

필요한 라이브러리와 다양한 개발 및 디버깅 도구를

제공한다[6].

주변 환경에 대한 지도를 작성하기 위해서는

SLAM(Simultaneous Localization And

Map-Building)기술을 사용하였다. 로봇에 부착된

Lidar 센서를 이용하여 주변 지형에 대한 로봇의 위

치와 이동하는 경로에 대한 Map을 작성한다.[7]

본 논문에서는 객체부에서 판별된 유해조수를

추적하는 방식으로 Object Following을 활용한다.

(그림 8) SLAM을 이용한 MAP 작성.

6. 결론

본 논문에서는 기존의 Drone을 이용한 유해조

수 퇴치부분에 있어서 발견되는 문제를 해결하고 농

작물 피해를 최소화 하기 위한 연구를 하였다. 기존

의 Drone을 이용한 유해조수 퇴치는 일몰후 비행금

지가 어렵다는 점과 드론은 자격증을 취득하여 직접

조종해야한다는 문제점 등이 발견되었다.

본 논문에서는 이를 해결하기위해 Drone을

Caterpillar 구동형 모바일 로봇으로 대체함으로써

시간의 제약으로부터 자유로워졌고 자율주행 기능을

추가함으로써 운용성을 향상시켰다.

향후 연구에서는 실제 멧돼지 사진을 학습시키

는데 어려움이 있어 멧돼지 인형을 학습시킬 예정이

다.

자율주행성을 향상시키기 위해 다양한 환경에 영상

DataSet을 수집하고 이를 통하여 딥러닝 알고리즘

을 훈련시켜 보다 수준높은 자율주행을 할수 있도록

연구할 계획이다.

※ 본 프로젝트는 과학기술정보통신부

정보통신창의인재양성사업의 지원을 통해

수행한 ICT멘토링 프로젝트 결과물입니다.
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