
1. 서론

최근 조선업 분야에서의 정보통신기술 진보로 인

해 자율 운항 선박의 중요성이 강조되고 있다. 자율

운항 기술은 기존에 제공되었던 장애물을 고려하여

최적 경로를 결정하는 핵심적인 기능을 갖추게 되었

다. 이러한 경로 계획에 그리드 기반 알고리즘 중요

성이 부각되고 있다. 주요한 탐색 기반 알고리즘으

로는 D* 알고리즘을 기반으로 개선한 D* Lite 알고

리즘과 같은 기법들이 주목받고 있다.

D* Lite 알고리즘에 관한 선행 연구를 살펴보면,

이전에 계산된 경로 정보를 재활용하고, 필요한 부

분을 업데이트한다. 이는 유동적인 환경의 경로 수

정과 이동에 특화되어 있지만, 선박 환경에서의 최

단 경로를 얻어내지 못한다는 단점이 있다.[1][2]

본 논문에서는 선박의 자율운항 특성에 맞게 조정

한 D* opt 알고리즘을 제안한다. 기존 알고리즘의

경로 비용 및 경로 생성 시간 등의 성능지표를 비교

분석하고, 선박의 자율 운항 분야 적용의 기대효과

를 제시한다.

2. 본론

그림 1은 선박 자율 운행 경로를 위한 D* Lite 알

고리즘 경로를 나타내고 있다. D* Opt 알고리즘은

D* Lite 알고리즘에 비해서 비용 최적화 기능을 추

가하였다. 선박 자율 운행 경로의 목표지점까지 경

로가 생성되면 경로 중 기울기가 변화되는 노드들을

리스트에 차례대로 추가하고 시작 지점을 부모 노드

로 지정 후 가장 상위 리스트의 노드와 연결하여 장

애물에 충돌 여부를 알아본다.

외부 장애물과 충돌하지 않는 경우 해당 노드는 부

모 노드가 되며 하위 노드들은 삭제한다. 위 과정을

부모 노드가 목표 지점에 도달하도록 반복한다.

(그림 1) 선박 자율 운행 경로를 위한 D* Lite 알고리즘 경로
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그림 2는 D* Opt의 핵심적인 추가 수도 코드를

나타내고 있다. 일련의 과정을 지나고 난 뒤 남은

리스트의 노드를 나타내어 순차적으로 잇게 된다.

해당 경로는 D* Lite에 놓인 경로에 비해서 최적화

된다. 실수 혹은 실 벡터 공간에서 주어진 놈(norm)

이 거리함수를 이루는 원리로 다음과 같은 최적화

조건을 만족한다.

(그림 2) D* Opt 추가 수도코드(pseudocode)

D* Lite 수도코드에서 ComputePath() 다음에 나

오는 'OptimizedPath()'는 D* Opt 방식으로 최적화

된 경로를 찾는 부분을 나타낸다. 해당 부분은 D*

Lite를 확장하여 최적화된 경로를 계산한다. 그림 3

은 선박 자율 운행 경로를 위한 D* Opt 알고리즘

경로를 나타내고 있다.

(그림 3) 선박 자율 운행 경로를 위한 D* Opt 알고리즘 경로

(표 1) 2차 환경에서의 알고리즘 성능 비교

알고리즘 A* D* Lite D* Opt

경로 비용 62.769 63.184 57.257

제어 비용 27.68 26.21 18.87

생성 시간 0.46 0.17 0.31

표 1은 D* lite와 D* Opt의 알고리즘 경로에서 보

인 경로 비용과 예상 제어 비용에 대한 결과이다.

해당 결과는 PC 기반 가상 시뮬레이션을 수행하고

경로 추종제어에서는 등속도 운동(v=2)을 하며 선수

각 오차를 줄이기 위하여 Yaw 각도에 대한 PD 제

어기를 사용하여 예상 결과 비용을 확인하였다.

2차 환경에서 다음과 같은 실험 결과 D* opt 알

고리즘은 기존 D* Lite 알고리즘에 비해서 경로 비

용과 예상 제어 비용면에서 성능이 향상됨을 확인할

수 있다. 이를 통해 D* Opt에서 생성한 경로가 최

적 경로에 수렴한 결과를 나타내어 자율운항 선박의

경로 생성 관련해서도 우수한 성능을 도출할 수 있

는 것으로 기대된다.

3. 결론

본 연구를 통해 선박 자율운항 경로를 위한 D*

Lite 알고리즘의 개선 및 검증을 하고자 하였다. 먼

저 기존 D* Lite 알고리즘이 자율운항 선박의 특성

에 부합하지 않다는 점을 소개한 후, 개선된 알고리

즘으로 D* Opt를 소개하여 제안하고 있다. 문제점을

해결하기 위해 D* 트리에 노드 간격의 기울기 변화

정보를 포함한다. 이를 장애물 위치와 연계하여 경

로 비용을 최적화한 D* Opt 알고리즘을 제안한다.

결론적으로 시뮬레이션을 통해 다음과 같은 결과 지

표가 나타남에 자율 운항선박 분야의 경로 생성에

효과적으로 적용됨을 확인했다. 이로써 본 연구는

운항 경로 생성에 더 나은 성능과 효율성을 제공할

수 있는 새로운 방향성을 제시하였다.
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