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요  약

무인 기술의 발전과 함께 민간분야뿐만 아니라 방산에서도 무인수상정에 관한 연구가 활발하게 진행되고 

있다. 다양한 군사 작전에서 활용 가능한 무인수상정에는 원격제어, 자율운항, 자율제어 등의 첨단기술이 적용

된다. 이러한 기술들은 공통으로 선박 자동탐지 기술이 필요하다. 본 논문에서는 무인수상정을 위한 딥러닝 기

반의 객체인식 모델을 이용한 해양 선박탐지 방법을 제안한다. 제안하는 방법은 객체인식 모델 YOLOv7에 어

텐션 모듈과 업샘플링 기법을 새롭게 적용한다. 그리고 모델의 학습을 위해 무인수상정 환경에 적합한 선박들

로 구성된 공개 데이터들을 기반으로 통합 선박 데이터셋을 구축한다. 우리는 통합 선박 데이터셋에 대하여 

기존의 모델들과 비교를 통해 성능 향상을 확인하였고, 유·무인수상정에서 획득한 영상에서 선박탐지 확인을 

통해 실제 적용 가능성을 확인하였다.

Abstract

With the advancement of unmanned technology, research on USVs(Unmanned Surface Vehicles) is actively 
progressing not only in civilian sectors but also in defense. Advanced technologies such as remote control, 
autonomous navigation, and autonomous control are applied to USVs for various military operations. These 
technologies commonly require ship automatic detection technology. This paper proposes a marine ship detection 
method for USVs using a deep learning-based object detection model. The proposed is based on the YOLOv7 model, 
introducing new features such as attention modules and upsampling techniques. Additionally, for model training, a 
dataset suitable for USVs is created by integrating publicly available datasets of targets. We compare the performance 
of existing models on the constructed dataset, showing the improved performance of the proposed model. 
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Ⅰ. 서  론

무인 기술은 제조, 물류, 의료 등 산업 전반에 큰 

영향을 미치고 있다. 카페에서 커피를 내리는 로봇, 
식당에서 음식을 서빙하는 로봇 등 일상생활에서도 

쉽게 접할 수 있게 되었다. 최근 인공지능 발전과 

함께 무인 기술이 더욱 진화하고 있다. 기존 단순한 

루틴에서 인식과 판단을 통한 무인자동차, 무인기, 
무인수상정 등의 연구가 진행되고 있다. 

무인 기술은 민간분야뿐만 아니라 방산에서도 많

은 주목을 받았다. 군 인력 감소, 인명 중시로 인해 

무인체계의 필요성이 대두되었고, 이에 따라 우리나

라는 2023년 국방혁신 4.0 발표와 함께 미래전장을 

대비한 유·무인 복합전투체계를 제시하였다. 해군에

서는 해양 유·무인체계를 위한 무인 기술개발이 진

행되고 있다[1]. 무인수상정은 주요시설 감시 경계

뿐만 아니라 대함전, 대잠전, 대기뢰전 등 해전에서 

전장 상황을 파악하고, 적을 식별하는데 중요한 임

무를 수행한다. 무인수상정은 모함이나 육상기지에

서 원격으로 제어하거나, 자율제어를 통해 운용된

다. 무인수상정의 기술 수준이나 완성도에 따라서 

자율화 단계가 정의되고, 실전에 활용되는 방법이 

달라진다[2]. 자율화 단계 구별은 원격제어, 자율운

항, 자율제어 기술 수준에 따라 결정된다. 이러한 

핵심 기술들의 고도화를 위해서는 정확한 주변 환

경 인식에서 시작된다. 선박 자동탐지 기술은 주변 

환경 인식에 필수 기술 중 하나이다.
그림 1은 우리나라에서 개발된 무인수상정 해검 

형상이다. 무인수상정의 상단에는 감시를 위한 

EOTS(Electro-Optical Target System)과 항해를 위한 

카메라가 장착된다. 

그림 1. 무인수상정 해검
Fig. 1. Unmanned surface vehicle sea sword

이러한 광학장비들을 통해서 주변 영상을 획득하

고, 선내의 신호처리장치로 전달된다. 신호처리장치

는 획득 영상에 대한 선박탐지를 수행한 후 결과를 

선박 통제장치에 전달하여 자율운항/자율제어에 사

용되고, 원격지의 운용자에게 전달하여 선박탐지 알

람을 제공한다.
본 논문에서는 무인수상정을 위한 딥러닝 모델 

기반의 선박탐지 방법을 제안한다. 딥러닝 모델을 

적용하기 위해 공개 데이터셋 기반 대용량 데이터

를 구축하였고, 최신 객체인식 모델 YOLOv7[3]을 

개선한 모델을 제안하였다. 본 논문의 구성으로 2장
에서 고전적인 객체인식 방법들과 딥러닝 기반의 

객체인식 모델, 특히 YOLO(You Only Look Once) 
계열 모델들을 소개한다. 3장에서는 선박탐지를 위

해 사용한 모델, 성능 개선 방법들과 모델 학습을 

위해 데이터셋을 구축한 방법에 관해 기술한다. 4장
에서는 구축한 데이터셋에 대해 기존 모델들과 제

안한 모델의 실험 결과를 분석하고, 5장에서는 결론

과 향후 연구에 관해서 기술한다. 

Ⅱ. 관련 연구

고전적인 객체인식 방법은 탐지할 객체에 대해서 

특징을 추출하고, 학습하여 영상에서 찾는다. 특징 

추출을 위한 대표적인 방법은 코너점 이용하는 

SIFT(Scale Invariant Feature Transform), 에지 픽셀의 

방향을 이용하는 HOG(Histogram of Oriented 
Gradients)과 헤시안 행렬을 사용하는 SURF(Speed- 
Up Robust Feature) 등이 있다. 특징 학습을 위해서

는 RF(Random Forest), SVM(Support Vector Machine) 
등이 주로 사용되었고, SVM 이후에는 배깅

(Bagging), 부스팅(Boosting), 캐스케이딩(Cascading) 
기술을 접목한 앙상블 학습을 사용하였다. 이러한 

방법은 영상 전체에 슬라이딩 윈도우 방식으로 영

역들을 비교하기 때문에 속도가 매우 느리다. 
2012년 컴퓨터 비전의 영상 분류(Image classifi- 

cation)에서 AlexNet 선보인 이후 객체인식 분야도 

딥러닝 기반 연구가 시작되었다. 2013년에 처음으로 

CNN을 사용하여 객체 위치 영역을 찾고(Local- 
ization), 제안된 영역을 분류(Classification)하는 R- 
CNN이 제안되었다[4]. 
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위치추정과 분류가 분리된 two-stage 구조를 갖는

다. 2016년에는 학습과 추론 속도 개선을 위해 위치

추정과 분류를 동시에 학습을 수행하는 one-stage 구
조의 YOLOv1 모델이 제안되었다[5]. Two-stage는 정

확도가 높지만 학습과 추론 속도가 느리고, 
one-stage는 정확도는 낮지만 속도가 빠르다는 장단

점이 있다. 무인 플랫폼에 관한 연구가 늘어남에 따

라 제한된 연산속도와 용량을 가진 소형 장치에 적

용하기 위해 one-stage 계열 모델의 연구가 지속해서 

이루어졌다. 특히, YOLO 모델은 실시간 객체인식 

분야의 대표적인 모델로 현재까지 개선되고 있다.

그림 2. YOLO 모델의 기본 구조
Fig. 2. Basic structure of the YOLO model

그림 2는 YOLO 모델의 기본 구조로 영상이 입

력되면, 백본(Backbone)과 넥(Neck)을 통해서 특징을 

추출하고, 각 픽셀에 대해서 예측(Dense prediction) 
수행한다. YOLOv1에서는 영상을 격자로 나누어 격

자마다 2개의 바운딩 박스와 분류 결과를 생성한다. 
중첩된 결과에 대해서는 NMS(Non-Max Suppression)
를 통해 제거한다. 손실함수는 바운딩 박스의 좌표, 
분류, 신뢰도 등을 개별 손실에 대해 합산하여 사용

한다. YOLOv2에서는 중첩 객체를 탐지 개선을 위

해 anchor box를 도입, 학습 시간을 줄이기 위해 예

측 좌표 변경, 다양한 크기의 영상을 위해 fully 
connected layer 제거하고, 성능 개선을 위해 skip 
connection과 배치 정규화 도입하였다[6]. YOLOv3에
서는 기존에 다른 객체인식 모델에서 사용하던 기

법들을 적용하여 성능을 개선하였다[7]. 다중 라벨

이 가능하도록 클래스별 이진 분류를 적용하였고, 
바운딩 박스의 정확도를 높이기 위해 예측 좌표 변

경하였다. 그리고 예측에 사용된 특징맵을 3개로 늘

려서 작은 객체인식 성능을 높였다. YOLOv4에서는 

실시간 동작과 하나의 GPU를 이용한 학습에 중점

을 두었으며, 다양한 기법들을 실험을 통해 최적으

로 조합하였다[8]. 학습 데이터 증강을 위한 mosaic 
기법, 특징맵을 효과적으로 융합하기 위한 

PAN(Path Aggregation Network), 수용 범위 증가를 

위한 SPP(Spatial Pyramid Pooling) 등을 사용하였다. 
YOLOv5에서는 YOLOv3를 기반으로 한 모델로 계

층을 더 깊게 쌓기 위해 C3 모듈을 추가하였고, 학
습을 위한 hyper parameter를 최적화하였다[9]. 
YOLOx에서는 YOLOv3을 기반으로 예측 결과 바운

딩 박스와 분류를 분리하고, 데이터 증강을 위한 

mosaic, mixup 기법, anchor free를 통한 성능 개선을 

제안하였다[10]. YOLOv7에서는 효율적으로 특징을 

추출하기 위한 ELAN(Efficient Layer Aggregation 
Network) 모듈, 추론 비용을 늘리지 않고 정확도를 

개선을 위한 재매개변수화 기법과 입출력의 너비를 

유지하면서 깊이를 확장하는 방법들을 제안하였다

[3]. YOLO 객체 인식을 활용한 연구가 연구됐으며

[11]-[13], 최근에는 YOLOv7을 기반으로 모델을 개

선하는 연구가 진행 중이다[14][15].

Ⅲ. 제안하는 방법

3.1 YOLOv7 모델

본 논문에서 제안하는 선박탐지 모델은 그림 3와 

같이 YOLOv7을 기반으로 어텐션 모듈과 업샘플링 

기법을 추가하였다. YOLOv7의 구조는 특징을 추출

하는 백본, 특징을 융합하는 넥, 바운딩 박스와 분

류를 예측하는 헤드(Head) 세 부분으로 나뉜다. 영
상은 정규화와 크기를 변환하여 백본에 입력된다. 
백본은 CBS, ELAN, MPConv 모듈을 단위로 특징을 

계산한다. CBS 모듈은 컨볼루션과 배치 정규화, 
SiLU(Sigmoid Linear Unit) 활성화 함수를 순차적으

로 수행한다. ELAN 모듈은 확장(Expand), 섞기

(Shuffle)와 병합 카디널리티(Merge cardinality)를 사

용하여 원래 기울기 경로를 파괴하지 않고, 네트워

크 학습 능력을 지속해서 향상한다. 그룹 컨볼루션

은 계산 블록의 채널과 카디널리티를 확장하는 데 

사용되고, 각 특징맵의 채널 수가 원래 아키텍처의 

채널 수와 동일하게 유지되도록 보장한다. ELAN 
결과 채널의 수는 입력의 두 배가 된다. 
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그림 3. 제안하는 선박탐지 모델 구조
Fig. 3. Proposed ship detection model

MPConv 모듈은 상위 분기에서 맥스 풀링(Max 
pooling)을 통해 특징맵의 길이와 너비를 절반으로 

줄이고, 컨볼루션에 통해 채널이 절반으로 줄어든

다. 하위 분기에서는 첫 번째 컨볼루션에 의해 특징

맵의 길이와 너비가 절반으로 줄어든다. 상위와 하

위 분기가 결합하여 반으로 줄어든 길이와 너비, 그
리고 입력과 출력 채널이 동일한 출력 특징맵을 얻

게 된다. 
넥에서는 백본에서 3개의 특징맵(P3, P4, P5)을 

하향식과 상향식으로 융합하는 PAN 구조를 갖는다. 
백본에서 사용한 모듈과 더불어 SPPCSP, RepConv, 
업샘플링 모듈을 사용한다. SPPCSP 모듈은 이전 특

징맵으로부터의 수용 영역을 증가시킨다. 백본의 마

지막 특징맵(P5)에 대해서 세 번의 컨볼루션 연산을 

적용하고, 5, 9, 13의 커널 크기를 갖는 맥스 풀링 

연산을 각각 세 번 수행한다. 이를 통해 특징맵의 

크기를 유지하면서 다중 스케일의 객체 특징을 얻

을 수 있다. RepConv 구조는 학습과 추론의 구조가 

다르게 구성된다. 학습에서는 CBS와 BN의 조합하

고, 결과를 결합하는 형태이다. 추론에는 세 부분이 

다시 매개변수화 되어, 3×3 컨볼루션 출력을 사용

한다. 즉, 매개변수를 다른 매개변수 집합으로 등등

하게 변환한다. 이렇게 배포된 모델은 학습 때보다 

속도가 더 빠르게 된다. Head에서는 YOLOv3의 구

조와 동일하게 바운딩 박스 위치와 박스에 대한 선

박 종류별 확률과 선박이 존재할 확률이 계산된다. 
이러한 예측에 대한 손실함수는 바운딩 박스의 손

실은 CIoU(Complete Intersection over Union), 확률의 

손실은 BCE(Binary Cross Entropy)으로 가중치 합산

을 사용한다. 

3.2 어텐션 모듈 : SimAM

본 논문에서는 백본에서 특징을 효율적으로 추출

하기 위해 입력에서 중요한 정보에 집중하는 어텐

션 모듈을 그림2와 같이 백본에 삽입하였다. 어텐션 

모듈은 1차원, 2차원 형태의 추가적인 파라미터를 

요구하는 기법과 달리 추가 파라미터가 없는 3차원 

정보를 이용하는 SimAM(Simple Attention Module)을 

적용하였다[16]. 
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이 방법은 시각 신경과학 이론을 바탕으로 정보

력 있는 뉴런은 주변 다른 뉴런들과 다른 발화 패

턴을 가진다는 점을 이용하여 선형 분리를 통해 뉴

런을 구별하였다. 먼저, 뉴런에 대한 에너지 함수를 

다음 수식과 같이 정의한다.

    





  



  


  




   (1)

는 대상 뉴런, 는 채널 내 다른 뉴런을 나타

낸다. 와 는 선형 분리의 가중치와 편향을 의

미한다. 는 공간 차원의 인덱스, 는 계수이다. 
은 하나의 채널에서 모든 뉴런의 수이다. 변환 가중

치와 편향은 다음 수식과 같다.

 




                  (2)

  


                          (3)

와 
는 을 제외한 해당 채널의 모든 뉴런의 

평균과 분산이다. 가중치 와 , 해당 채널 내 모

든 뉴런의 평균과 분산에 대한 해를 계산함으로써 

최소 에너지는 다음과 같아진다. 


 









                     (4)

와 

는 모든 뉴런에 대한 평균과 분산이다. 

식 (4)에서 보듯이 에너지 함숫값이 작아질수록 뉴

런 와 다른 뉴런 간의 선형 분리가 커지기 때문에 

뉴런 에 대한 중요성은 으로 계산된다. 특징

맵에서는 다음 수식과 같이 계산한다. 

∙
                        (5)

는 채널과 공간 차원에서 을 그룹화 한 것

이고, 시그모이드를 통해 범위를 제한한다. ∙는 요

소별 곱셈(Element-wise multiplication)을 의미한다. 

이 값은 3차원 가중치로 그림 4과 같이 적용된다. 

그림 4. SimAM 모듈 구조
Fig. 4. SimAM modules structure

3.3 업샘플링 모듈 : DySample

특징 업샘플링은 특징맵 해상도를 복원하기 위한 

중요한 요소로 YOLOv7의 넥에서 사용되는 업샘플

링은 최근접 이웃 보간법(Nearest Neighbor 
Interpolation)을 이용한다[3]. 이는 입력 특징맵에서 

공간 정보만 활용하고 의미 정보를 무시하여 정보 

손실이 발생한다. 본 논문에서는 업샘플링 과정에서 

의미 정보가 동적으로 포함되도록 DySample을 사용

하였다[17]. 기존의 동적 컨볼루션이나 커널을 사용

하는 방식은 추가적인 파라미터나 많은 부하를 발

생시키지만, DySample는 그림 5와 같이 포인트 샘

플링을 통해 부하를 줄였다.

그림 5. 동적 업샘플링 기반 포인트 샘플링
Fig. 5. Point sampling based dynamic upsampling

특징맵에서 샘플 포인트 생성기를 통해서 동적으

로 포인트 위치에 대한 샘플링 셋을 만들고, 다시 

특징맵에 격자 샘플(Grid sample) 방식으로 업샘플

링을 수행한다. 이때 격자의 위치는 샘플링 셋을 사

용한다. 격자 샘플 방식은 다음 수식과 같다. 

 ′ ′ ′  
 

 ∙′ ′        (6)
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 ′는 업샘플링된 특징맵, 는 원래의 특징맵을 

나타낸다. 는 격자 샘플링 가중치로 변환 매트릭

스에 따라 입력과 출력 좌표 간의 관계를 나타내고, 
다음과 같이 양선형 보간(Bilinear interpolation) 사용

한다. 

′ ′     ′ ∙
  ′ 

    (7)

relu는 ReLU(Rectified Linear Unit) 함수를 나타내

고, 이 가중치 함수는 입력과 출력 좌표 간 거리에 

따라 가중치를 할당한다. 
샘플 포인트 생성기는 그림 6와 같이 격자 샘플

링에서의 위치를 오프셋 을 생성한다. 먼저, 특징

맵에서 선형 레이어를 사용하여 ××를 생

성한다. 업스케일링의 경우 위치에 대한 중첩으로 

인한 성능 저하 현상을 방지하기 위해 0.25를 곱하

여 중첩과 비중첩 간의 마진을 둔다. 특징맵을 확장

하기 위해서는 다음과 같이 픽셀 셔플링을 통해 

× ×   크기의 을 생성한다. 

그림 6. 샘플링 포인터 생성기
Fig. 6. Sampling pointer generator

  ⌊⌋⌊⌋       (8)

는 입력 텐서,   는 출력 텐서의 채널, 높이, 
너비의 인덱스를 의미한다. 이 수식은 픽셀의 재배

치하여 스케일에 따라 입력 텐서의 공간적인 해상

도를 높인다. 

3.4 통합 선박 데이터셋 구축

기존 선박의 선박 관련 공개 데이터들은 동영상

에서 프레임을 추출하여 영상과 레이블을 구성한다. 

이러한 방식은 프레임 간격을 두어 영상 간 중복을 

줄이기 위해 노력하였지만, 획득 환경 자체가 같으

므로 특정한 배경, 촬영 구도와 제한된 선박 종류 

등으로 유사성을 갖게 되어, 새로운 환경에서 획득

한 데이터에 대한 성능이 떨어지게 된다. 본 논문에

서는 이러한 문제를 해결하기 위해 무인수상정에서 

관측할 수 있는 선박과 배경 등을 포함하는 다수 

공개 데이터셋을 통합한 데이터셋을 구축하였다. 
기존 연구에서 획득한 SMD, SeaShips, WSODD, 

Pascal VOC 등의 데이터셋을 활용하고[18], 새로운 

데이터셋 2개를 추가하였다. ABOShips 데이터셋은 

핀란드에서 구축된 데이터셋으로 선박의 전방에 카

메라를 장착하여 동영상을 획득하였다[19]. 강을 따

라서 운항하며 수로 좌우에 정박한 선박들이 대부

분을 자치한다. 선박 종류는 부표, 모터보트, 세일보

트, 여객선, 화물선, 군함, 페리, 기타 보트, 부유물 

등으로 구성된다. 
Maritime Ports 데이터셋은 크로아티아에서 구축

된 데이터셋으로 항구 입구에서 카메라를 고정한 

환경에서 입출항하는 선박을 획득하였다[20]. 지나

가는 선박이기 때문에 선박 측면이 대부분이다. 선
박 종류는 소형 선박, 소형 어선, 소형 여객선, 어

로선, 대형 여객선, 세일보트, 스피드 보트, 모터

보트, 요트, 중·대형 페리, 고속정 등 12가지가 있다. 
공개 데이터셋은 각 데이터셋 마다 선박 종류가 

다르므로 여객선, 화물선, 보트, 특수선, 부표 등 5
개 선박으로 종류를 병합하였다. 그리고 데이터셋 

내부의 유사성을 줄이기 위해 PASCAL VOC를 제

외한 나머지에 대해 프레임 간격을 추가하였다. 그
림 7은 6개 데이터셋을 통합한 데이터셋의 선박 개

수이다. 화물선과 보트의 종류가 많고, 여객선, 특수

선, 부표 등은 상대적으로 작다. 이는 실제 바다에

서 관측된 영상을 바탕으로 만들어졌기 때문이다. 
표 1은 학습으로 사용된 각 데이터셋에 대한 영상 

개수로 무인수상정 환경을 고려하여 구성하였다. 그
림 8은 각 데이터셋에 대한 영상으로 각 데이터셋 

마다 배경과 선박 형태에 대한 특성이 있다. 데이터

셋 통합을 통해 선박탐지 모델이 다양한 배경과 선

박을 학습하도록 하였다. 
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그림 7. 무인수상정을 위한 선박 데이터셋 구성
Fig. 7. Ship dataset configuration for USVs

그림 8. 각 데이터셋의 이미지 예제
Fig. 8. Image examples from each dataset

표 1. 학습 데이터셋의 영상 개수
Table 1. Number of images in training dataset

Dataset Images
SMD 1,134
SeaShips 1,148
WSODD 996
Pascal VOC 901
Maritime ports 618
ABOShips 263

 
Ⅳ. 실험 및 분석

선박탐지 성능평가는 객체인식에서 일반적으로 

사용하는 mAP(mean Average Precision)을 사용한다. 
mAP는 영상 분류의 성능 지표로 사용되는 정밀도

(Precision)와 재현율(Recall)을 이용한다. 실제값과 

예측값에 따른 혼돈행렬은 다음과 같다. 

표 2. 혼돈행렬
Table 2. Confusion matrix

Ground
truth

Predict result
Positive Negative

Positive
TP

(True Positive)
FN

(False Negative)

Negative
FP

(False Positive)
TN

(True Negative)

TP는 모델이 어떤 객체를 예측했는데 GT 상에 

존재하는 경우를 의미한다. FP는 모델이 어떤 객체

가 있다고 예측했는데 틀린 경우이다. 
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FN은 모델이 객체가 없다고 예측했는데 틀린 경

우로, 실제 존재하는 물체를 아예 검출하지 못한 경

우이다. TN은 모델도 물체가 없다고 예측했고, 실
제로도 없는 경우이다. 정밀도는 모델이 검출한 모

든 결과 중 옳게 검출한 비율로 다음과 같다. 

Pr 
                      (9)

재현율은 실제 모든 객체 중 모델이 옳게 검출한 

비율로 다음과 같다. 

 
                        (10)

AP는 정밀도와 재현율에 대한 곡선에서 다음과 

같이 면적을 계산한 값이다. 






                         (11)

mAP는 각 선박 종류마다 AP를 다음과 같이 평

균한 결과이다. 

  



  



                         (12)

본 논문에서 선박탐지 모델 학습을 위해 사용된 

학습 파라미터는 표 3과 같다. 

표 3. 학습 파라미터
Table 3. Training parameters

Parameters Value
Momentum 0.937
Weight decay 0.0005
Batch size 16
Learning rate 0.01
Image size 640×640
Epoch 100
Optimizer SGD

학습에 사용된 하드웨어 사양은 AMD 라이젠 

3970X CPU, NVIDIA 지포스 RTX 3090 2개, 256GB 
램으로 구성된다. 모델 학습과 검증 데이터는 통합 

선박 데이터셋을 7:3 비율로 생성하였다. 운영체제

는 Ubuntu 20.04, 개발언어는 Python 3.8, 프레임워

크는 Pytorch 2.0.1에서 구현하였다. 학습 영상은 

3,530장, 검증 영상은 1,540장을 사용하였다. 
표 4는 본 논문에서 구축한 통합 선박 데이터셋

에 대한 YOLO 모델의 학습 결과이다. 모델에 관한 

결과로 mAP와 파라미터 개수, 연산량, 실제 추론 

속도 등을 측정하였다. mAP에서 0.5는 IoU를 의미

하고, 그 이상 값이어야 TP로 판단한다. Pascal 
VOC 경진대회에서 모델 평가를 위해 사용되었던 

지표로 위치보다는 분류에 집중되어 있다. 0.5:0.95
는 IoU를 0.5 단위로 측정하고 평균한 값으로 MS 
COCO 경진대회에서 사용되었던 지표로 분류보다 

위치에 집중되어 있다. 무인수상정에서 선박탐지에

는 정확한 위치보다는 신속하게 탐지 후 결과를 전

달하는 것이 중요하기 때문에 mAP@0.5 기준으로 

모델을 평가하는 것이 타당하다. 

표 4. 선박 데이터셋에 대한 YOLO 모델 결과
Table 4. Results of YOLO models for ship dataset

Class
Models

mAP@0.5 (%) mAP@0.5:0.95 (%) Params (M) GFLOPS FPS (Frame/s)

YOLOv4 71.9 34.8 63.9 141.9 30.8
YOLOv5 71.8 41.3 46.6 114.6 42.7
YOLOv7 72.3 41.7 37.2 105.1 42.6

표 5. YOLOv7과 제안한 방법의 결과
Table 5. Results of YOLOv7 and proposed methods

Models mAP@0.5 (%) mAP@0.5:0.95 (%) Params (M) GFLOPS FPS (Frame/s)
YOLOv7 72.3 41.7 37.216 105.182 42.6
+DySample 73.4 42.0 37.229 105.199 42.4

+DySample+SimAM (Proposed) 76.2 44.0 37.229 105.199 40.9
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성능 측정 결과를 보면 mAP@0.5 기준으로 

YOLOv4와 YOLOv5는 비슷하고, YOLOv7가 0.5% 
정도로 높다. mAP0.5:0.95 결과를 보면, YOLOv4에 

비해 후속 모델들이 6% 이상 개선된 것을 확인할 

수 있다. 바운딩 박스의 결과가 개선되었다는 것을 

확인할 수 있다. YOLOv5, YOLOv7 간에는 1% 미
만으로 크게 개선되지는 않았다. 모델 경량화에서는 

많이 개선되었다. 모델 자체의 파라미터 개수를 보 

모델이 개선됨에 따라서 매우 감소하였고, YOLOv7
은 YOLOv4와 비교하여 50%나 감소하였다. 또한, 
그래픽카드의 초당 부동소수점 연산을 의미하는 

GFLOPS의 경우 YOLOv5가 YOLOv4 보다 17M 정
도 감소하였고, YOLOv7은 YOLOv5 보다 9M 정도 

감소하였다. 마지막으로 FPS는 실제 모델이 초당 

선박탐지를 수행하는 프레임 수를 의미하고, 30프레

임 이상으로 처리되기 실시간 선박탐지가 가능하다. 
YOLOv5와 YOLOv7이 YOLOv4 보다 10 FPS 이상 

빨라진 것을 확인할 수 있다. 최신 모델일수록 

mAP가 개선되진 않았지만, 속도에서 많이 개선된 

것을 확인할 수 있다. 
YOLOv7 모델에 본 논문에서 제안한 성능 개선 

기법들을 적용한 결과는 표 5와 같다. YOLOv7에서 

넥의 업샘플링 2곳을 DySample으로 변경한 결과 

mAP@0.5 기준에서 1.1% 증가하였고, mAP@0.5:0.95
에서는 0.3%가 증가하였다. 경량의 구조로 되어 있어

서 파라미터는 13K, 연산량은 0.017 GFLOPS으로 전

체 1% 미만 수준으로 증가하였다. FPS에서도 성능 

저하가 거의 없다. DySample과 함께 백본의 4곳에 

SimAM 어텐션 모듈을 적용한 결과 mAP@0.5에서는 

2.8% 증가, mAP@0.5:0.95에서는 2%가 증가하였다. 

파라미터가 별도로 없고, 부동소수점 연산하지 않기 

때문에 GFLOPS에서도 증가는 없다. FPS 측정 결과 

SimAM 추가에 따라 초당 1.5 프레임 정도 떨어지지

만, 40프레임 이상으로 사람이 체감하기 불가능하다. 
종합적으로 보면 모델에 대한 성능 비교 결과는 

그림 9과 같다. 제안한 방법은 YOLOv4 보다 

mAP@0.5는 4.3%, mAP@0.5:0.95는 9.2% 높고, 
YOLOv7 보다는 mAP@0.5는 3.9%, mAP@0.5:0.95는 

2.3% 높다. 반면에 모델 성능 향상에도 불구하고, 
Params, GFLOPS와 FPS에 대한 손해는 매우 작다. 

그림 9. 모델 성능 비교 결과
Fig. 9. Model performance comparison results

그림 10는 YOLOv7 모델과 제안한 방법으로 선

박 영상에 대해 히트맵을 생성한 결과이다. 히트맵

은 탐지 결과에 기여한 부분을 가시적으로 확인할 

수 있다. 그림 10(b)의 YOLOv7의 히트맵은 좌측 선

박이 제대로 히트 강도가 약한 것을 볼 수 있다. 반
면에 그림 10(c)의 제안한 방법의 경우에는 좌측 선

박에서도 높은 강도로 히트된 것을 확인할 수 있다. 

(a) 원본 영상 (b) YOLOv7의 히트맵 (c) 제안한 방법의 히트맵
(a) original image (b) heat map by YOLOv7 (c) heat map by proposed method

그림 10. YOLOv7과 제안한 방법에서 히트맵 결과
Fig. 10. Results of heat maps by YOLOv7 and proposed method
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그림 11은 현재 개발 중인 유·무인수상정에서 획

득한 동영상에 대해서 선박탐지를 수행한 결과이다. 
왼쪽 영상은 제안한 방법의 결과이며, 오른쪽은 

YOLOv7의 탐지 결과이다. 상단 영상을 보면 바다

를 배경으로 중앙에서 예인선이 화물선을 끌고 있

는 모습이다. 제안한 방법의 경우 화물선과 보트를 

모두 탐지하였다. YOLOv7의 경우 화물선은 비슷한 

확률로 탐지하였지만, 보트를 탐지하지 못했다. 하
단 영상을 보면 산을 배경으로 어선이 위치하여 배

경과 구분이 모호하다. 제안한 방법에서는 보트로 

탐지하였지만, YOLOv7은 아무것도 탐지하지 못했

다. 이를 통해서 제안한 방법이 실제 유·무인수상정

에서 획득한 영상에서 선박탐지 가능성을 확인하였

고, 기존 모델보다 우수함을 확인하였다. 

Ⅴ. 결론 및 향후 과제

무인 기술의 발달에 따라 미래전장을 대비한 무

인수상정에 관한 연구가 활발하게 진행되고 있다. 
무인수상정에서 원격제어, 자율운항, 자율제어 등은 

핵심 기술이며, 이러한 기술에는 공통으로 주변 환

경 인식을 위한 선박탐지 기술이 요구된다. 무인수

상정에서의 선박탐지는 탐지 속도가 빨라야 하고, 
선박의 움직임, 형상 변화에 강인해야 한다. 이를 

위해서는 딥러닝 기반의 방법이 필요하다. 
 본 논문에서는 무인수상정에 적용할 수 있는 실

시간 객체인식 모델 YOLOv7 기반 선박탐지 방법

을 제안하였다. 모델의 성능 개선을 위해 어텐션 모

듈 SimAM와 동적 업샘플링 기법 DySample을 적용

하였다. 그리고 제안한 모델 학습을 위해 무인수상

정에서 관측할 수 있는 선박들로 구성된 공개 데이

터셋들을 통합한 선박 데이터셋을 구축하였다. 구축

한 데이터셋에 대한 모델의 학습과 검증을 통해 개

선 모델의 성능 향상을 확인할 수 있었다. 또한, 현
재 개발 중인 유·무인수상정에서 획득한 동영상에 

대해 선박탐지 결과 확인을 통해 실제 적용 가능성

을 확인하였다. 하지만, 일련의 입력 영상에서 선박

의 형상 변화나 영상 자체의 일시적인 밝기 변화로 

인해 일시적으로 탐지가 실패하는 경우가 발생하였

다. 이러한 문제를 해결하기 위해서 향후에는 기존 

탐지 결과를 이용하는 탐지에 의한 추적(Track by 
detection)을 적용할 예정이다. 

그림 11. 유무인수상정에서 획득한 영상의 선박탐지 결과 : 제안한 방법(좌), YOLOv7(우)
Fig. 11. Ship detection results for videos from manned/unmanned surface vehicle : Proposed(left), YOLOv7(right)
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