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요       약
 최근 무인항공기 (Unmanned Aerial Vehicle, UAV)에 장착한 카메라를 활용하여 사용자의 눈높이가 아

닌 새로운 시각에서 사용자를 촬영한 영상을 제공한다. 사용자를 추적하며 촬영하기 위해 저전력 블루

투스 (Bluetooth Low Energy, BLE) 신호, 영상, 그리고 Natural User Interface/Natual User Experience 
(NUI/NUX) 기술을 활용한다. BLE 신호로 사용자를 추적하는 경우 사용자의 후방에서 추적하며 사용

자만을 추적하며 촬영 가능한 문제가 있다. 하지만 복수의 사용자를 전방에서 추적하며 촬영하는 방법

이 필요하다. 본 논문에서는 복수의 사용자를 추적하며 전방에서 촬영하기 위해 UAV의 비행방향을 

결정하는 방법을 설명한다. 복수의 사용자로부터 측정 가능한 BLE 신호들을 UAV에서 측정한다. 복수

개의 BLE 신호의 변화를 활용하여 UAV의 비행방향을 결정한다.

1. 서론

   UAV에 장착 가능한 카메라의 화질 및 기능이 개선됨에 

따라 사용자를 촬영하기 위해 카메라를 장착한 무인항공

기 (Unmanned Aerial Vehicle, UAV)[1]들이 제작되고 있

다. UAV의 카메라를 활용하여 사용자들을 촬영하기 위해 

UAV의 비행 기능들이 추가되고 있다. Natural User 

Interface/Natual User Experience (NUI/NUX) 기술을 활

용하여 UAV를 제어[2]하거나 UAV에 장착한 카메라에서 

영상으로 사용자를 인식하여 사용자를 추적한다[3]. 

   저전력 블루투스 (Bluetooth Low Energy, BLE) 신호

로 UAV을 비행한다[4]. 하지만 BLE 신호를 활용하여 드론

을 제어하며 사용자를 추적 및 전방을 촬영하지 못하는 문

제가 있다.

  본 논문에서는 복수의 사용자로부터 수집한 BLE 신호를 

이용하여 전방에서 복수의 사용자를 촬영하기 위해 UAV의 

비행방향을 결정하는 방법을 제안한다. 관광 분야와 같은 

복수의 사용자를 촬영이 필요한 부분에 활용가능하다. 

  본 논문은 다음과 같이 구성한다. 2장에서는 복수의 사용
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자를 활용하여 비행방향을 결정하는 과정을 설명한다. 3장

에서는 제안한 방법의 결론을 내린다.

2. 복수의 사용자를 촬영하는 비행방향 결정방법

   복수의 사용자에 부착된 BLE의 신호를 기반으로 UAV

의 비행방향을 결정하는 방법을 설명한다. UAV의 비행방향

을 결정하는 과정은 (그림 1)과 같다. 

  (그림 1) (가)와 같이 UAV가 좌측 방향(a)과 우측 방향

(b)로 비행하며 복수의 사용자가 가진 BLE 신호를 측정한

다. UAV가 좌측 방향과 우측 방향으로 비행하면서 복수 

개의 BLE 신호 변화를 확인한다. 복수개의 BLE 신호가 

UAV로부터 더 멀어지는 방향을 선택한다. 

  (그림 1) (가)와 같이 우측 방향(b)이 선택된 경우 (그림 

1) (나)와 같이 대칭을 이루도록 후보 영역을 전방 방향(c)

와 후방 방향(d)을 나누고 해당하는 방향으로 UAV는 비행

한다. 각 방향으로 비행하며 복수개의 BLE 신호가 UAV로

부터 더 멀어지는 방향을 선택한다.

  (그림 1) (나)와 같이 좌측 전방 방향의 결과를 이용하여 

대칭을 이루도록 (그림 1) (다)와 같이 방향 (e)와 방향 (f)

로 구분한다. 복수개의 BLE 신호가 UAV로부터 더 멀어지

는 방향을 선택하여 최종 UAV의 비행방향을 결정한다.   

사용자가 UAV가 비행하는 방향의 개수를 기반으로 방향 

분할을 횟수를 추가 가능하다.
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(가) 1단계 선택된 방향

(나) 2단계 선택된 방향

(다) 3단계 선택된 방향

(그림 1) UAV의 비행방향 결정과정

  UAV의 비동으로 복수의 사용자가 가진 BLE 신호 변화

는 (그림 2)와 같다. UAV가 비행하면 측정되는 BLE 신호

가 모두 감소, 모두 증가, 그리고 일부의 BLE 신호는 증가 

및 감소 가능하다. 복수의 사용자가 이동하는 방향과 UAV

의 비행방향이 같은 경우 (그림 2) (가)와 같이 BLE 신호가 

모두 감소한다. 복수의 사용자와 UAV의 거리가 멀어졌다는 

것을 의미하고 이동방향과 동일한 방향으로 비행한다. 

  복수의 사용자가 이동하는 방향과 UAV의 이동 방향이 

서로 반대인 경우 (그림 2) (나)와 같이 BLE 신호가 모두 

증가한다. 복수의 사용자와 UAV 거리가 가까워졌음을 의미

한다.

  UAV의 비행하는 방법에 따라 BLE 신호가 일부는 증가

하고 일부는 감소하는 것은 (그림 2) (다)와 같이 확인할 수 

있다. UAV의 비행방향과 복수의 사용자가 이동하는 방향이 

동일하지는 않지만 일부 유사하다고 추정 가능하다. 

3. 결론

   본 논문에서는 복수의 사용자들을 전방에서 촬영하기 

위해 UAV의 비행방향을 결정하는 방법을 제안하였다. 복수

의 사용자들이 가진 BLE 신호의 변화를 활용하여 UAV의 

비행방향을 결정하였다. 

   복수의 사용자 방향과 대응하여 UAV 방향을 미리 이동 

가능하다. 레저 및 관광 분야에서 복수의 사용자를 촬영하

는 분야에 활용 가능할 것이다. 

(가) BLE 신호 감소하는 경우

(나) BLE 신호 증가하는 경우

(다) BLE 신호가 일부 증가 및 감소하는 경우

(그림 2) 이동방향 및 비행방향에 따른 BLE 신호 변경
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