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요 약
 최근 무인항공기(Unmanned Aerial Vehicle, UAV)가 많은 보급됨에 따라서 다양한 방법으로 이를 제

어하기 위한 노력들이 이루어지고 있다. 그 중 NUI/NUX를 이용하여 UAV를 접목하려는 시도가 있

다. 전통적인 NUI/NUX는 가상현실에서 시각적인 체감에 많이 의존하고 있지만 동작 인식 센서를 기

반으로 가상 에이전트를 제어하는 기법들도 소개되고 있다. 이 논문에서는 모션 인식 센서인 Myo를

사용하여 UAV를 제어하는 시스템을 제안한다. 제안한 시스템은 지상 통제소(Ground Control Station,

GCS)의 서브시스템이며 전통적인 드론 조종 방법과 같이 양팔로 제어하기 때문에 두 개의 Myo를 사

용한다.

1. 서론

최근에는 무인항공기(Unmanned Aerial Vehicle,

UAV)[1]를 다양한 방법으로 제어한다. 예를 들어, 조종기

를 사용한 제어뿐만 아니라 안드로이드 폰, 게임 패드, 그

리고 체감형 기기 등 각종 기기를 통해서도 UAV를 제어

하고 있다[2, 3].

NUI/NUX는 사용자의 편의성을 최대한 고려하여 사용

자 인터페이스를 고안한다. UAV의 직관적인 제어를 위해

서는 Myo[4]와 같은 동작 인식 센서를 활용해서 사용자의

직관적인 인터페이스를 도출해야 한다.

이 논문에서는 Myo로 측정한 사용자 모션 데이터를 기

반으로 UAV 제어 신호를 생성하는 방법과 생성한 신호

로 지상 통제소(Ground Control Station, GCS)와 연결해

서 UAV를 제어하는 방법을 소개한다. 사용자가 Myo를

착용하고 모션을 취하면 대응되는 모션 데이터를 측정한

다. UAV에서 사용할 수 있는 데이터로 변환한다. 변환

데이터를 송신하여 UAV를 제어한다.

이 논문은 다음과 같이 구성한다. 2장에서는 Myo 기반

의 UAV 제어 신호 생성기에 대해서 소개한다. 3장에서는

제안한 방법의 결론을 내린다.
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2. 모션 인식기 기반의 UAV 제어 신호 생성기

2.1. 전체 구조

기존에 개발된 그라운드스테이션은 UAV 제어에 필요

한 사용자 인터페이스를 패널 단위로 나누어 개발하고 기

능을 추가 및 삭제한다. 그림 1과 같이 UAV 제어에 필요

한 기능은 모듈 단위로 나누어 관리한다. 제안한 방법은

패널과 모듈로 개발되어 기존의 GCS와 연동해서 UAV를

제어한다.

그라운드 스테이션
Myo

패널

Myo 관리

모듈

데이터 변환

모듈

명령 생성

모듈

제안한 제어 시스템

(그림 1) UAV 제어 솔루션 구조도

제안한 모듈은 다음과 같다. Myo 관리 모듈은 Myo 연

결 여부와 수신한 원시 데이터를 저장한다. 데이터 변환

모듈은 Myo 관리 모듈에서 저장한 원시데이터를 이용하

여 UAV에서 사용할 수 있는 데이터로 변환한다. 명령 생

성 모듈은 데이터 변환 모듈에서 변환된 데이터를 이용하

여 드론 제어 명령을 생성한다.
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시작

변수 초기화

끝

연결?

명령어

전송

Yes

No

변수 초기화

명령어

생성

(그림 4) 명령 생성 모듈 처리 과정

시작

데이터 계산

끝

Orientation,

기준 값 획득

변수 초기화

(그림 3) 데이터 변환

모듈 처리 과정

2.2. 제어 시스템

Myo와의 연결이 중첩되어 UAV 제어에 따른 명령 전

달이 명확하지 않거나, 동일한 기능이 중복 실행되어 Myo

로부터 수신 받은 데이터를 이중 작업하는 일이 발생하지

않도록 개발하였다. 이에 따라 모든 제어 시스템은 싱글톤

패턴을 적용하여, 시스템이 하나 이상 생성되지 않도록 개

발되었다. 모든 제어 시스템은 양팔에 Myo를 각각 하나

씩 착용했을 때만 기능이 활성화되도록 구현하였다. 한 팔

에만 Myo를 착용했을 경우, 왼팔은 전후좌우 이동을, 오

른팔은 고도 조절과 회전만을 구현했기 때문에 온전한

UAV 제어가 불가능하다. 따라서 제어 시스템은 위의 제

한을 포함하도록 구현하였다.

2.2.1. Myo 관리 모듈 처리 과정

Myo에서 수신한 원시 데이터를 기반으로 다섯 가지의

종류의 데이터와 여섯 개의 모션을 인식할 수 있다. 그 중

Electromyogram, Orientation, Motion 세 가지 데이터를

사용한다. Myo를 통해 수신 받은 원시 데이터를 저장한

다. 그림 2와 같이 Myo 관리 기능이 실행되면 변수 및

Myo초기화가 이뤄지고 종료 여부를 계속 확인하게 된다.

종료를 실행하게 되면 메모리 해제 후 프로그램이 종료되

고, 연결이 발생하면 Myo의 연결여부를 확인한 후 연결되

었으면 Myo 데이터를 수신하고, 그렇지 않다면 연결을 해

제한다.

시작

종료? 연결?

Myo

데이터 수신
메모리 해제

끝

Yes No

No

Yes

변수 및

Myo 초기화

연결 해제

(그림 2) Myo 관리 기능 순서도

2.2.2. 데이터 변환 모듈 처리 과정

Myo를 통해 수신한 값을 이용해 프로그램이 위치 값으

로 변환하는 기능은 그림 3과 같은 처리 과정을 가진다.

현재 수신하고 있는 값과, 사용자가 특정 모션을 취했을

때 설정할 수 있는 기준 값을 Myo 관리 기능을 통해서

받아오고, 그 값을 UAV 조작이 가능한 데이터로 변환한

다. Orientation을 활용하여 사용자가 원하는 방향으로 제

어 조작이 가능하도록 UAV의 Roll, Pitch, Yaw 데이터로

변환한다. 변환 기능이 실행되면 변수 초기화후

Orientation과 기준 값을 획득한다. Orientation 기준 값을

토대로 왼팔 데이터와 오른팔 데

이터를 각각 계산한다.

Orientation을 변환하여 UAV에

서 사용할 수 있는 변환 데이터

로 만들기 위해 Orientation의 x,

y, z, w값을 다음 식(1,2,3)에 대

입하여 변환한다. UAV를 제어하

기위해 변환된 계산 데이터는 다

시 다음과 같은 식(4)에 적용하여

360도를 18개의 구역으로 나눠

각각의 각도를 구역으로 표현한

데이터를 구한다. 다음 공식에서

Data는 roll, pitch, yaw값을 의미

한다.

  arctan
   
   (1)

    arcsin max  min   (2)
  arctan     

    (3)

 


  
(4)

2.2.3. 명령 생성 모듈 처리 과정

변환 모듈에서 변

환된 데이터를 사용

하여 UAV에 명령하

는 기능에 대한 처

리 과정은 그림 4와

같다. 양팔의 역할에

맞는 명령을 생성한

다. 명령 생성 모듈

이 실행되면 변수

초기화후 Myo가 연

결되어있는지 확인

하고 연결되어 있지

않다면 초기화를 반

복한다. Myo가 연결

되어있다면 변환 모

듈에서 변환된 데이

터를 이용하여 UAV를 제어하기위한 명령문을 생성한다.

3. Myo를 이용한 동작 실험

3.1. 제어 방법

Myo를 이용한 UAV의 제어 방법은 현재 사용되고 있

는 UAV의 조종법을 가져와, UAV의 각 스틱에 해당되는

부분을 그림 5와 같이 양 팔에 적용했다. 왼팔을 위아래로

움직이면 UAV가 앞뒤로 움직이고, 좌우로 움직이면

UAV가 좌우로 움직인다. 오른팔을 위아래로 움직이면
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UAV가 상하로 움직이고, 좌우로 움직이면 UAV가 좌우

로 회전한다.

(그림 5) Myo를 이용한 UAV 제어 방법

그림 6과 같이 특정 행동을 통해 명령을 내릴 수 있다.

모든 제어 명령은 그림 6.(라)와 같이 Tap을 두 번 하여

인식하는 Double Tap 행동 이후에 이루어지도록 하여 팔

이 움직이는 도중에 다른 명령을 같이 내리는 상황이 발

생하지 않도록 하였다. 양손 모두 Double Tap 이후 그림

6.(나) 행동은 해당 손의 기준점을 재인식하는 명령이다.

그리고 Double Tap 이후 그림 6.(가) 행동은 데이터 수신

기능을 On/Off하는 기능이다. 마지막으로 왼손의 Double

Tap 이후 그림 6.(다) 행동은 Take On/Off 기능을 수행

한다.

(가) Fist
(나)Wave

out

(다)Wave

in
(라) Tap

(그림 6) Myo를 이용한 UAV 제어 모션

3.2. 실험 결과

그림 7, 그림 8, 그림 9, 그림 10은 왼팔을 이용하여 모

션을 취했을 때 나타나는 데이터들을 보여준다. 그림 10을

보면 실험이 시작될 때 팔을 왼쪽으로 뻗은 상태였기 때

문에 11초까지 일정한 데이터를 보여주며 왼쪽으로 움직

이는 명령을 내리고 있다. 그 상태에서 팔을 왼쪽 위로 뻗

어 데이터의 변화가 발생하기 시작하고, 원시 데이터의 변

화되는 데이터에 따라 계산되는 제어데이터도 달라지는

모습을 그림 7, 그림 8을 통해 볼 수 있다. 제어데이터를

통해 달라지는 area데이터를 그림 9를 통해 확인할 수 있

고 14초에 왼쪽으로 움직이는 명령과 함께 전진하라는 명

령이 추가되는 것을 그림 10을 통해 확인할 수 있다. 전체

적인 실험 데이터 내용은 왼팔을 왼쪽으로 뻗고 난 후, 왼

쪽 위, 위, 오른쪽 위, 오른쪽으로 움직이는 데이터를 보여

준다.

(그림 7) 시간의 흐름에 따른 원시 데이터

(그림 8) 시간의 흐름에 따른 UAV 제어 데이터

(그림 9) 시간의 흐름에 따른 UAV 지역 데이터

MoveLeft 시간
(s)MoveLeft,

Forward

MoveForward MoveRight

MoveRight,

Forward

1

14

38

67

89

(그림 10) 시간의 흐름에 따른 명령 생성

4. 결론

UAV제어에 가장 많이 사용되는 제어 방법은 조종기를

통한 제어이다. 조종기를 통한 제어는 조종법이 숙달될 때

까지 많은 연습을 요구해 UAV 입문에 하나의 진입장벽

이 될 수 있다. 이 연구에서는 Myo를 통한 모션 인식기

기반의 UAV제어 신호 생성 방법에 관해 설계, 구현했다.

체감형 하드웨어를 이용하여 UAV를 직접 제어함으로써

UAV제어의 직관적인 방법을 제시한다. 이를 통해 기존의
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어렵게 느껴질 수 있는 조종기를 통한 제어를 체감형 하

드웨어로 대체함으로써 흥미와 관심을 증가시킬 수 있다.

그리고 최근 UAV와 함께 자주 사용되는 VR기기를 같이

이용한다면 시너지 효과를 유발하여 사용자의 체감도 향

상에 많은 도움이 될 것이라고 예상된다.
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