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Ⅰ. 서  론

A* 알고리즘은 노드와 노드사이의 최적화된 거
리를 계산해주는 알고리즘으로 여러 노드에 대해 
최적의 경로를 도출할 수 없다[1]. 따라서 본 논
문에서는 단순 A* 알고리즘을 적용하여 순차적으
로 경로를 탐색하였을 때와 제안된 경로 탐색 방
법을 적용하여 최적의 경로를 탐색하였을 때를 
비교한다. 제안된 경로 탐색 방법에는 최적화 방
법 중의 하나인 유전자 알고리즘을 적용하여 모
든 노드들을 최적으로 탐색하도록 한다. 출발지 
노드에서 중간 노드들의 거리를 A* 알고리즘으로 
계산한 후, 계산된 거리값을 이용하여 개체를 생
성한다. 생성된 개체를 유전자 알고리즘의 선택 
연산과 교차 연산을 이용하여 새로운 개체를 생
성한다. 생성된 개체를 적합도 조건에 적용하여 
최적의 경로를 탐색한다.

Ⅱ. 제안된 경로 탐색 방법

제안된 최적의 경로 탐색 방법은 노드 간의 최
적의 경로를 탐색하기 위해 중간 노드와 출발지 
노드 및 도착지 노드 간의 거리 값을 A* 알고리
즘을 적용하여 최적의 경로를 탐색한다.

Ⅲ. A* 알고리즘을 이용한 노드간의
거리값 계산

유전자 알고리즘을 적용하기 위해 각 노드 간
에 거리를 A* 알고리즘을 이용하여 계산한다. 이
때 각 노드간 거리를 계산할 때에는 식 (1)을 적
용하여 거리값을 계산한다.

                        (1)

식(1)에서 n은 경로의 마지막 노드이고 g(n) 은 
출발 꼭짓점으로부터 꼭짓점 n까지의 경로 비용
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이며 h(n)은 n에서 목표 꼭짓점까지의 추정 경로 
가중치를 의미한다.

Ⅳ. 유전자 알고리즘을 적용한 최적화
경로 탐색

유전자 알고리즘은 문제가 계산 불가능할 정도
로 지나치게 복잡할 경우에는 유전자 알고리즘을 
적용하여, 실제 최적해를 구하지는 못하더라도 최
적해에 가까운 답을 얻기 위한 방안으로써 접근
할 수 있다[2]. 이 경우 해당 문제를 해결하는 데 
최적화되어 있는 알고리즘보다 좋은 성능을 보여
주지는 못하지만, 대부분 받아들일 수 있는 수준
의 해를 보여줄 수 있다[3].

  4.1 개체생성

최적의 경로를 탐색하기 위해 각 노드간의 거
리를 가중치 값으로 계산하여 유전자 알고리즘의 
개체를 생성한다. 이때 개체를 생성할 때에는 다
음과 같은 식(1)에 적용하여 가중치 값, 즉 개체
를 생성한다. 식(1)을 적용하여 임의로 생성된 개
체들을 이용하여 다음 세대 개체들의 적합도 평
가 기준을 식(2)와 같이 설정한다.

                             (2)

식(2)의 는 생성된 개체들의 값 중에서 

최대값이고, 는 적합도 함수의 파라미터로서 초
기에는 2.0으로 설정한다. 개체가 적합도의 평가 
기준을 만족하지 못한 상태에서 제안된 유전자 
알고리즘을 반복하면 적합도의 기준을 감소시킨
다. 따라서 평가 기준을 개체들에 맞추도록 하기 

위해 의 값을 0.1씩 감소시켜 적합도의 평가 기
준을 설정한다. 

  4.2 개체선택

제안된 방법에서는 개체들의 값이 증가할수록 
최적의 해를 구하는 환경에서 유리하도록 설정하
였다. 따라서 식(3)을 개체들에 적용하여 적합도
를 계산한다.

  
                           (3)

식(3)의 는 생성된 개체들의 값 중에서 

최대값이고, x는 개체들의 값이다. 식(3)을 적용하
여 계산된 값들 중에서 적합도가 가장 높은 상위 2

개의 염색체를 보존하고 다음 세대를 생산할 것인
지, 아니면 세대를 생성하지 않고 도태될 것인지

에 대한 기준은 식(4)를 적용하여 확률적으로 결
정한다.

                          (4)

식(4)에서 TN은 식(3)을 계산한 값들의 총

합이다.  / TN의 값에 반올림하여 다음 세대
를 생산할 수 있는 개체와 도태되어질 개체를 확
률적으로 선택한다.

4.3 교차 연산

제안된 방법에서는 모든 해에 대해 교차 연산
을 수행하지 않고 개체의 2/3 이후지점에 대해서
만 교차 연산을 실행한다.

4.4 유전자 변이

전형적인 돌연변이 확률은 0.05 이하로 설정하
는 것이 일반적이다[4]. 따라서 제안된 방법에서
는 0.05%확률로 변이 연산을 수행하여 지역 최적
해에 위치하는 경우를 방지하였다.

Ⅴ. 실험 및 결과 분석

본 논문에서 제안한 방법을 Intel(R) Core(TM) 
i5 CPU @ 2.80GHz 와 8.00GB RAM이 장착된 PC
상에서 Visual Studio 2013 C#으로 구현하여 실험
하였다.　그림 1은 단순 A* 방법과 제안된 방법, 
랜덤 방법 간의 경로 탐색 결과이다.

순차 방법 제안된 방법 랜덤방법

그림 1. 순차방법, 제안된 방법과 랜덤방법의 

경로 탐색 비교 결과 

표 1은 A* 방법을 적용하여 순차방법의 경우와 
랜덤방법의 경우 및 제안한 방법에서 도출된 거
리 값을 각각 나타내었다. 표 1에서 알 수 있듯이 
제안한 방법이 A* 알고리즘을 이용한 방법과 랜
덤방법 보다 총 탐색 거리 값이 적으므로 경로 
탐색에 있어서 효율적인 것을 확인할 수 있다.
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표 1. 순차 방법과 제안된 방법 간의 총 탐색 

거리 비교 

A* 

탐색방법

제안한 

방법

랜덤 

방법

Index

0 – 1 

– 2 – 

3 – 4 

0 – 2 

– 3 - 4 

- 1

0 – 1 

– 3 – 

4 - 2

총 탐색 거리 값 

865 419 729

Ⅵ. 결론 및 향후 개선 방향

본 논문에서는 출발지 노드부터 모든 노드들을 
탐색하면서 최적의 경로를 탐색하는 방법을 제안
하였다. 최적의 경로를 탐색하기 위해 최적화 방
법 중의 하나인 유전자 알고리즘을 적용하였다. 

향후 연구 방향은 현재에 적용된 A* 알고리즘 
대신에 Iterative deepening A* (IDA*) 알고리즘과 
유전자 알고리즘을 적용하여 현재의 성능보다 개
선하여 내비게이션에 적용할 수 있도록 할 것이
다.
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