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Abstract : 본 논문에서는 센서 탐지 영역에 대한 격자구조 표현 및 그래프 모델을 기반으로 주행 경로
를 탐색하는 무인이동체 자율주행 시스템을 제안한다. 탐지 영역 내 센서 정보를 기반으로 위치별 충돌 
확률을 계산하여 노드(node) 선택 비용으로 사용하고, 주행 거리를 간선(edge) 선택 비용으로 고려한 그
래프 모델을 정의하였으며, Dijkstra 알고리즘을 통해 출발점에서 단기 도착점까지의 최단경로를 계산하
였다. 이러한 단기 경로 결정 과정을 반복 수행하여 최종 도착점까지 찾아가는 실험을 하였으며, 그 결
과 임의의 환경 내 장애물을 피해 최종 도착점까지 잘 찾아가는 것을 확인하였다. 이를 통해 격자구조 
및 그래프 모델 기반 표현법에 대한 자율주행 시스템에의 적용 가능성을 확인하였다.
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1. 서    론

  무인이동체에 있어서 자율주행 기술은 사용자의 조

종을 받지 않더라도 스스로 주어진 목적을 수행할 수 

있게 해주는 핵심 기술이다. 이를 이루기 위해 유전알

고리즘[1-3], 인공신경망[2, 3], Rapidly exploring 

Random Tree (RRT)[4]등 다양한 연구가 진행되고 있

다. 이 연구들은 공통적으로 환경을 격자구조로 표현

하여 접근하고 있으며, 이 구조를 기반으로 각자의 알

고리즘을 통해 최적 경로를 탐색하고 있다. 

  본 논문에서는 격자구조 및 그래프 모델 기반의 환

경표현을 토대로 동작하는 무인이동체 자율주행 시스

템을 제안한다. 그래프 노드의 선택 비용(cost) 및 간

선 가중치(weight)를 고려한 최단경로알고리즘을 적용

하였으며, 시뮬레이션 결과를 통해 격자구조 및 그래

프 모델 기반 표현법이 자율주행 시스템이 충분히 적

용 가능함을 확인하였다.

2. 본   론

2.1 환경 모델링
  무인이동체 자율주행 기술은 올바른 주변 환경 인식

을 위한 환경 모델링이 선행되어야 한다. 본 논문에서

는 격자구조를 통해 환경을 모델링함으로써 장애물의 

위치를 파악하고, 이를 방향성 비사이클 그래프의 형

태로 정의하였다. 한 격자는 하나의 노드로 표현되고 

노드 값은 장애물의 유·무 및 높이에 따라 0 에서 1 

사이의 충돌 확률값을 가진다. 노드간의 이동 거리는 

간선 가중치로 표현되며, 직진상의 간선 가중치는 1, 

대각선의 간선 가중치는 ≈로 설정하였다. 

Fig.1은 무인이동체 환경의 격자구조 및 이에 상응하

는 그래프 모델을 보여준다. 

  

2.2 경로 탐색 알고리즘 
  최종 도착점까지의 경로 탐색을 위해 무인이동체는 

센서 탐지 영역 내에서, 최종 도착점과 가장 가까운 

거리를 갖는 단기 도착점을 계산한다. 이 지점을 무인
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Fig. 1 Different representations of UAV flight 
environment

이동체의 현 위치를 루트노드로 삼는 탐지 영역 그래

프의 단기 도착점으로 설정하고, 간선 가중치에 노드

값을 더하여 구한 그래프에 Dijkstra 알고리즘을 적용

시킴으로써 루트노드부터 단기 도착점까지의 최단 경

로를 구하였다. 무인이동체 탐지 영역에 대한 단기 경

로 결정을 최종 도착점에 도달할 때까지 매 프레임마

다 반복 수행함으로써 출발점에서 최종 도착점까지의 

최단 경로를 계산하였다. 

3. 시뮬레이션 및 결과

3.1 시뮬레이션 환경 설정
  본 논문에서 사용된 환경 설정은 다음과 같다. 무인

이동체가 주행할 전체 환경의 크기는 100m x 100m x 

10m로 설정 하였으며, 1m x 1m 크기에 10m까지의 높이

를 가지는 1000개의 장애물을 가정하였다. 무인이동체

의 출발점은 임의의 x축 값을 갖는 y축 첫 행으로 정

의하였으며, 최종 도착점은 임의의 x축 값을 갖는 y축 

마지막 행으로 정의하였다. 

  무인이동체의 주행 높이는 2m로 설정 하였으며, 이

를 기반으로 위치별 충돌 확률을 0에서 1까지 계산하

였다. 무인이동체의 탐지 영역은 전방 30m, 좌·우측 

각각 5m로 총 30m x 10m의 영역을 갖도록 하였으

며, x,y축 이동, 즉 2차원 평면 이동에 대하여 좌/우측 

대각선 그리고 직진의 세 방향에 대한 진행만 가능하

도록 정의하였다. 

3.2 시뮬레이션 결과
  시뮬레이션 결과 무인이동체가 출발지로부터 최종 

도착점까지 경로를 잘 계산함을 확인하였으며, 한 프

레임당 단기 도착점 및 경로 계산에 소요한 시간은 

0.259초이다. Fig. 2는 시뮬레이션 결과를 보여주고 

있다. 

Fig. 2 Short term path planning processes and the 
final traveled path to reach the goal point.

  

4. 결    론

  본 논문에서는 격자구조 및 그래프 모델 표현법을 

이용한 무인이동체 자율주행 시스템에 대해 알아보았다. 

실험 결과를 통해 제안하는 시스템이 출발지로부터 최

종 도착점까지 최단 경로를 탐색하고 있음을 확인하였

으며, 향후 제안하는 방식을 확장시켜 노드 값을 적극 

활용한 머신러닝 기반 무인이동체 자율 주행 시스템 

개발이 가능할 것으로 생각한다.
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