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이동로봇(1)의 자율주행을 위하여 신경회로망

중에서 self-organizing feature map(SOFM)(2)을 이용

한 전역 경로계획 알고리즘을 제안한다 은. SOFM
초기에 가중치벡터를 작은 랜덤값으로 초기화하

고 학습계수와 이웃관계 함수를 초기화한 후 한, ,
개의 입력이 가해진다 가해진 입력에 가장 가까.
운 가중치벡터를 갖는 승자뉴런을 찾아서 승자,
뉴런 근방의 뉴런을 입력벡터 방향으로 움직이게

함으로써 가중치벡터를 재 계산한다 이와 같은.
과정을 반복하여 뉴런의 위치를 재배치함으로써, ,
주어진 입력에 따른 특징을 구현할 수 있다.

본 연구에서는 이러한 을 전역 경로계획SOFM
에 적용하기 위하여 수정한다 즉 초기의 가중치. ,
벡터를 이미 결정된 값으로 초기화하고 입력을,
장애물 외부 또는 내부에 가하여 가해지는 입력,
에 가장 가까운 가중치벡터를 갖는 승자뉴런을

찾아서 승자뉴런 근방의 뉴런을 입력벡터 방향,
과 반대방향으로 움직이게 함으로써 가중치벡터

를 재 계산한다 이와 같은 과정을 반복하여 뉴.
런의 위치를 재배치함으로써 주어진 입력에 따른

이동로봇의 경로를 생성할 수 있다 제안된 전역.
경로계획 알고리즘의 효율성을 입증하기 위하여

장애물이 있는 환경에서 차원 스트링 을1 (string)
가중치로 가진 신경회로망의 모의실험을 통하여

결과가 보여진다.

전역 경로계획2.

당기는 을 차원인 스트링 가중치(pulled) SOFM 1
의 전역 경로계획에 적용한 순차적인 결과가 Fig.
에서 보여주고 밀어내는 을 적용1 , (pushed) SOFM
한 순차적인 결과가 에서 보여주고 있다Fig. 2 .
비교를 위하여 이들 두 경우 모두 출발점과 목표

이동로봇의 전역경로계획을 위한 단경로 에서 당기기와String
밀어내기 을 이용한 방법의 비교SOFM
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Abstract

In this research uses a predetermined initial weight vectors of 1-dimensional string, gives the
systematic input vector whose position best matches obstacles, and trains the weight vectors such that
neurons within the activity bubble are moved toward or reverse the input vector. According to
simulation results one can conclude that the modified neural network is useful tool for the global path
planning problem of a mobile robot.
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점의 위치와 장애물의 위치와 크기를 동일한 조

건으로 하였다 스트링의 뉴런 개수는 둘 다. 16
개로 하고 이동로봇의 작업영역에 있는 장애물,
은 개를 배치하였다 두 경우 모두 기존의2 .

과 비교하여 초기에 가중치 벡터를 작은SOFM ,
랜덤값으로 주는 대신에 작업영역에서 이동로봇

의 출발점과 도착점을 스트링 양끝으로 설정하여

일정한 간격으로 배치한 것이 과 에Fig. 1 Fig. 2
나와 있다 이때 스트링의 양 끝에 있는 뉴런. 2
개는 입력벡터의 영향을 무시하도록 하고 작업,
영역의 경계를 나타내는 사각형 바깥으로 스트링

이 나가는 것과 안쪽으로 이동하는 것을 제한한

다 점차적으로 입력벡터를 가하는 횟수를 증가.
시키면 장애물인 원 내부에 있는 스트링이 원,
바깥으로 밀려나가는 결과가 얻어지는데 회100 ,
회 회 반복의 결과가 차례로 보여진다200 , 400 .
회 반복의 경우에 당기는 을 이용한100 SOFM
의 경우에는 스트링이 아직 장애물 안에 있Fig. 1

지만 여기서 장애물은 안나타남 밀어내는( ), SOFM
을 이용한 의 경우에는 스트링이 장애물 바Fig. 2
깥으로 거의 빠져나온다 잡아당기는 의 경. SOFM
우에 과 같이 약 회에서 스트링이 장애Fig. 1 400
물 바깥으로 빠져나오지만 밀어내는 의 경, SOFM
우에 와 같이 약 회에서 스트링이 장애Fig. 2 200
물 바깥으로 완전히 빠져나온다.

결 론3.

본 연구에서는 이동로봇의 전역 경로계획에 적

용하기 위하여 의 을 수정하고 차Kohonen SOFM , 1
원 스트링으로 가중치를 이용하였다 즉 초기의. ,
가중 벡터를 이미 결정된 값으로 초기화하고 입,
력을 장애물 외부 또는 내부에 가하여 가해지는,
입력에 가장 가까운 가중벡터를 갖는 승자뉴런

을 찾아서 승자뉴런 근방의 뉴런을 입력벡터 방,
향과 반대방향으로 움직이게 함으로써 가중치벡

터를 재 계산하였다 이와 같은 과정을 반복하여.
뉴런의 위치를 재 배치 함으로써 주어진 입력에

따른 이동로봇의 경로를 생성할 수 있었다 제안.
된 전역 경로계획 알고리즘의 효율성을 입증하기

위하여 장애물이 있는 환경에서 차원 스트링 가1
중치의 모의실험을 통하여 우수한 성능을 보여주

었다.

Fig. 1 Sequential results of global path planning by
using pulled SOFM with string.

Fig. 2 Sequential results of global path planning
using pushed SOFM with string.
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