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초록(Abstract)
최근 방제 및 예찰과 같은 농작업에 단일 UAV(Unmanned Aerial Vehicle)시스템이 적용되고 있지만, 가

반하중과 체공시간 등 기존시스템의 문제가 점차 대두되면서 작업 시간을 보다 단축시키고 작업 효율을 

극대화 할 수 있는 농업용 멀티 UAV시스템의 필요성이 증대되고 있다. 본 논문에서는 작업자가 다수의 

농업용 UAV를 효과적으로 제어할 수 있는 분산군집제어 알고리즘을 제안하며 알고리즘 검증 및 평가를 

위한 시뮬레이터를 소개한다. 분산군집제어는 UAV 제어 계층, VP(Virtual Point) 제어 계층, 원격제어 계

층으로 이루어진 3계층 제어구조를 가진다. UAV 제어 계층에서 각 UAV는 point mass로 모델링 되는 VP

의 이상적인 경로를 추종하도록 제어한다. VP 제어 계층에서 각 VP는 입력   
 


  

-(1)을 

받아 제어되는데 여기서, 
∈ℝ는 VP 사이의 충돌방지제어, 

∈ℝ는 장애물과의 충돌방지제어, 


∈ℝ는 UAV 상호간의 협조제어, 

∈ℝ는 작업자로부터의 원격제어명령이다. (1)의 제어입력에서 

충돌방지제어는 각 
 

∈

 ‖ ‖ -(2), 

  
∈

 ‖ ‖  -(3)로 정의되며 

와 
 는 포

텐셜 함수를 나타낸다. 원격제어 계층에서 작업자는 햅틱 인터페이스를 통해 VP의 속도를 제어하게 된

다. 이때 스케일변수 λ에 대하여 VP의 원격제어명령은 
  로 정의한다. UAV 시뮬레이터는 리

눅스 환경에서 ROS(Robot Operating Systems)를 기반한 3차원 시뮬레이터인 Gazebo상에 구축하였으며, 

마스터와 슬레이브 간의 제어 명령은 TCPROS를 통해 서로 주고받는다. UAV는 PX4 기반의 3DR Solo 모

델을 사용하였으며 MAVROS를 통해 MAVLink 통신 프로토콜에 접속하여 UAV의 고도, 속도 및 가속도 

등의 상태정보를 받을 수 있다. 현재 멀티 드론 시스템을 Gazebo 환경에 구축하였으며, 추후 시뮬레이터 

상에 분산군집제어 알고리즘을 구현하여 검증 및 평가를 진행하고자 한다.

그림 1. 분산군집제어의 3계층 제어구조
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그림 2. ROS 및 Gazebo를 이용한 시뮬레이터
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