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요 약  

 
본 논문은 유니티 시뮬레이션 환경 내에서 선박의 안정적인 입출항 유효 경로를 생성하는 것을 목표로 한다. 

선박의 입출항 경로 생성을 위해 RRT 와 Potential Field 경로 탐색 알고리즘을 적용하여 장애물과의 충돌 없이 

목적지까지 운항할 수 있는 경로를 생성한다. 생성된 입출항 경로를 확인하고 알고리즘의 비교 분석하였다. 

 

 

Ⅰ. 서 론  

세계 수출입 물류는 90% 이상 해상운송 경로를 통해 

이루어지고 있다. 하지만 우리나라의 경우 고령화 및 

기피 현상으로 인해 선원의 수가 매우 부족하다. 이에 

대한 해결방안으로 선박의 자율운항기술이 기대되고 

있다. 또한, 자율운항기술은 해상사고 발생 요인 중 가장 

많은 비중을 차지하는 인재사고를 예방할 수 있으며, 

효율적인 경로 및 운용 시스템은 연비 감소 등의 경제적 

이점 또한 가져올 수 있다.  

본 논문에서는 자율운항기술 중 주요 기술인 최적 

경로 생성 기술에 대해 다루고자 한다. 경로 생성 

기술에서 많이 이용되는 알고리즘인 Rapidly-exploring 

Random Tree(RRT) 알고리즘[1]과 Artificial Potential 

Field 알고리즘[2]을 이용하여 복잡한 환경에서 선박이 

입출항 경로를 시뮬레이션 하였고 해상환경을 고려하여 

비교 분석하였다. 

 

Ⅱ. 경로 탐색 알고리즘 

Potential Field 알고리즘은 목표지점으로 당기는 

인공적인 인력 포텐셜 필드와 장애물로부터 멀어지게 

밀치는 인공적인 척력 포텐셜 필드를 공간에 구축하여 

장애물을 피하면서 목표지점에 다다르는 경로를 

계획하는 알고리즘이다. 환경 전체에 대한 정보가 

필요하지 않고, 이동체의 센서 정보만으로도 구현 

가능하여 온라인 경로 계획에 적합하다는 장점이 있다. 

하지만, 로컬 최소점(Local minimum)에 빠질 수 있다는 

단점이 있다. 

 RRT 알고리즘은 샘플링 기반 경로 계획 알고리즘으로 

공간을 격자로 분할하지 않고, 여러 개의 임의의 점을 

생성하여 점마다의 공간을 탐색하며 경로를 찾아내는 

알고리즘이다. 공간 내에서 임의점들을 생성시키고, 

장애물과 충돌이 없고 가까운 임의점들을 경로로 

편입시키어 최종 경로를 생성한다. 

 

Ⅲ. 실험 

실험은 유니티(Unity)를 이용해 제작한 시뮬레이션 

환경에서 진행하였다. 시뮬레이션 환경은 연안과 같이 

복잡한 해상 환경을 간단히 모사하였다. 그리고 

시뮬레이션 내 선박의 소프트웨어 아키텍처는 Behavior 

Tree 모델 기반으로 구성하였다. 실험에서 입출항 경로 

생성 알고리즘을 제외한 다른 요소들은 모두 동일하게 

진행하였고, 아래와 같은 입출항 경로를 생성하였다. 

 

 

 

 

 
 

RRT 알고리즘의 경우 경로 계획 과정에서 임의점의 

수가 충분하지 않을 경우 경로를 도출하지 못하는 

경우가 있었으며, 경로 계획 계산 시간의 변동성이 매우 

컸다. 또한, 생성된 경로는 도착 가능한 경로이지만 

Figure 1. 생성된 선박 입출항 경로(좌: RRT, 우: Potential 

Field) 



 

최적의 경로라는 한계를 보였다. Potential Field 

알고리즘의 경우 분해능에 비례한 계산 시간을 보였다. 

하지만, 좁은 장애물들 사이에서 진동하는 경로를 

생성하였고 이는 복잡한 연안 환경의 선박에 치명적일 

수 있다. 

 

Ⅳ. 결론  

본 논문에서는 유니티로 모사한 연안 환경에서 

선박이 장애물을 회피하며 도착지까지의 입출항 

경로를 RRT 알고리즘과 Potential Field 알고리즘을 

이용하여 계획하고, 계획된 경로에 대해 비교 

분석하였다. Potential Field 알고리즘이 예측가능한 

소요 시간과 온라인 경로 계획이 가능하다는 점에서 

강점을 보였다. 복잡한 환경에서 진동하는 경로를 

도출하였지만, 이는 Path Smoothing 같은 후처리 

과정을 통해 보완할 수 있을 것으로 예상된다. 향후 

다른 알고리즘들을 추가적으로 비교해볼 예정이며, 

모사하였던 유니티 환경 또한 머티리얼(Material)을 

적용해 현실과 유사하게 구성할 예정이다. 
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