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요  약 

본 연구는 무인 차량의 도로에서의 자율주행을 위한 경유점을 지정하는 방법에 관한 것이다. 무인 차량이 현재 위치와 목

표 위치의 전역 좌표를 알고 주어진 도로 지도 상에서 경로 계획을 한다면 어떤 도로의 어떤 차선을 거쳐 가야 하는지

미리 계획하여야 한다. 또한 이를 위해서는 도로의 위치 정보가 미리 체계적으로 저장되어 데이터베이스화 되어 있어야

한다. 본 논문에서는 도로를 데이터베이스로 저장하는 방법과 그 데이터베이스를 이용하여 최단거리 경로를 계획하고 이

동방향과 차선을 고려하여 차량이 지나가야 할 상세한 경유점을 생성한다. 이후 시뮬레이션을 통해 제안한 알고리즘으로

도로에 최적화된 경로를 찾을 수 있음을 검증하였다.

키워드 : 경로 계획, 경유점 생성, 도로 데이터베이스

Abstract

This research deals with generating via points for autonomous navigation on a roadway for unmanned vehicles.

When a vehicle plans a path from a starting point to a goal point, it should be able to map out which lane on which

road it passes by. For this purpose, we should organize positional information of roads and save it as a database.

This paper presents methods to save the database and to plan a shortest path to the goal by generating via points in

consideration of the moving direction and the lane directions. Then we prove that the proposed algorithm can find the

optimal path on the road through simulations.
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1. 서  론

무인 차량의 자율주행 기술은 산업적, 군사적으로 중

요한 의미를 가지고 있다. 그러나 기술의 특성상 다양

한 환경에서 높은 수준의 정확도를 요구하기 때문에 아

직 완성된 기술이 없어 현재 이와 관련한 많은 연구들

이 진행되고 있다 [1-2]. 자율주행에 필요한 많은 기술

구성 요소 중 경로 계획은 자율주행의 핵심요소로서 크

게 지역 경로 계획과 전역 경로 계획으로 나뉜다. 지역

경로 계획은 주로 차량에 설치된 센서로 주변 환경의

위험을 파악하여 장애물 등을 피해 안전하게 목적지까

지 가는 기술을 말한다 [3]. 이에 반해 전역 경로 계획

은 지도상에서 출발점과 목표점을 설정했을 때 도로와

지도에 표기된 장애물 등을 고려하여 미리 전체적인 경

로를 설계하는 것을 말한다 [4].

이전 연구들은 주로 정적, 동적 장애물을 부드럽게

피해가는 지역 경로 계획에 집중되어 있었다 [5][6][7].

전역 경로 계획 연구들도 지역 경로 계획의 연장선에서

트리 구조를 이용하여 지역 경로를 더 멀리 내다보고

계획하는 연구가 많았다 [8]. 본 논문에서는 단순한 장

애물 지도가 아닌 구조화된 도로지도에서 전역 경로를

계획하여 차량이 지나가야 할 경유점들을 설정하는 것

을 목표로 한다. 이를 위해서는 도로 지도가 경로 계획

모듈이 활용할 수 있는 형태로 미리 데이터베이스화 되

어있어야 한다. 도로 데이터베이스는 크게 도로를 직선

단위로 구분하여 위치와 모양을 저장한 다각형

(Polygon)과 차선 경계선을 나타낸 차선 경계선

(LaneBorder)로 구성된다. 이를 통해 경로 계획 모듈이

도로 구조를 파악하여 출발점에서 목적지까지 가는 최

단 경로를 연속된 다각형으로 계획하고 각 다각형 상에

서 이동방향에 맞는 차선을 선택하여 구체적인 경유점
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들을 설정한다.

본 논문의 기여는 크게 두 가지이다. 도로 정보를 체

계적으로 저장하여 데이터베이스화 한 것과 이를 이용

해 차선 단위까지 구체적으로 이동 경로를 설정한 것이

다. 이를 통해 대규모 도로에서 안정성, 적법성, 효율성

을 고려한 경로상의 경유점들을 지정할 수 있다.

제안된 데이터베이스와 경로 계획 알고리즘은 시뮬

레이션을 통해 성능을 검증하였다. 가상의 도로 환경을

만들고 이를 직접 데이터베이스로 저장한 뒤 경로 계획

알고리즘을 적용하여 의도한 목적을 달성함을 확인할

수 있었다.

2. 도로 데이터베이스

도로 정보가 경로 계획에 활용되기 위해서는 도로와

차선의 모든 경계면이 표현될 수 있을 정도로 자세한

좌표들이 저장되어 있어야 한다. 도로의 형태는 크게

직선 구간, 곡선 구간, 교차로로 나눌 수 있으며 이들을

모두 하나의 형식으로 데이터베이스에 담을 수 있어야

한다. 경로 계획에 필요한 간단한 지리정보시스템

(Geographic Information System)을 구현하기 위해 본

연구에서는 지리정보시스템의 세계 표준 기관인 Open

Geospatial Consortium (OGC)를 참고하였다 [9]. 도로

는 직선단위의 다각형(Polygon)으로 구성되며 각 다각

형에서의 차선은 차선경계선(LaneBorder)으로 표현한

다. 모든 다각형은 볼록 모양(Convex hull)을 가져야

한다. 그 이유는 경로를 계획할 때 각 다각형에 들어가

는 진입점과 나가는 출구점을 설정하는데 임의의 진입

점과 출구점을 잇는 선분이 다각형(도로)를 벗어나선

안 되기 때문이다. 이상의 기하학적 위치와 모양을 저

장하기 위한 좌표(Coordinate)들도 또한 중복을 피하기

위해 따로 저장되어야 한다. 이러한 데이터베이스 구조

를 나타낸 것이 그림 1이다.

그림 1. 도로 데이터베이스 구조.
Fig. 1. A structure of a road database.

다각형은 여러 개의 선분으로 구성되며 하나의 다각형

레코드는 다각형을 이루는 하나의 선분을 나타낸다.

PolygonID가 같은 레코드들이 여러 개 모여 하나의 다

각형을 이룬다. 각 다각형 내부에서 차선 경계선은 차

선사이에 그어진 도로선을 나타낸다. 각 차선 경계선은

양 끝점으로 표현된 하나의 선분을 표시한다. 그림 2의

예시에는 두 개의 다각형과 여섯 개의 차선 경계선이

나타나 있다. 파란 실선은 다각형의 외곽선을 나타내고

검은 점선은 차선 경계선을 나타낸다.

그림 2. 다각형과 차선 경계선의 구조 예시.
Fig. 2. An example of structures of a polygon and a

lane border.

다각형과 차선 경계선 테이블에서 PT1, PT2는 선분의

양 끝점의 좌표번호를 나타내고 이것은 좌표 테이블의

CoordinateID와 연결된다. 해당 CoordinateID에 붙어있

는 X, Y 좌표가 선분의 양 끝점의 좌표를 나타낸다. 좌

표 테이블의 Type은 각 좌표가 다각형의 좌표인지 차

선 경계선의 좌표인지를 구분하기 위해 사용된다.

다음은 간단한 예시를 통해 도로 데이터의 저장 방

법을 설명한다. 그림 3과 같은 하나의 다각형에 2차선

도로가 있다고 가정하자. 원 안의 숫자는 선분의 끝점

좌표의 CoordinateID를 나타낸다. 다각형의 PolygonID

는 1, 2, 3 등의 자연수로 입력순서대로 늘어나고 중앙

선의 LaneBorderID는 언제나 0이다. 중앙선의 한쪽의

차선 경계선들을 중앙선에 가까운 것부터 +1, +2 순으

로 지정하면 반대쪽은 -1, -2 순으로 지정한다. 차선은

직접 저장되어 있지는 않지만 차선 번호는 차선을 구분

하는 두 경계선 중 바깥쪽 차선 경계선의 번호를 따른

다. 예를 들어, 차선 -2는 차선 경계선 -1과 -2 사이에

있다. 또한 중앙선이 없는 1차선 도로의 경우엔 차선

번호를 0으로 한다.

도로 예시인 그림 3의 도로를 저장한 다각형 테이블

과 차선 경계선 테이블은 표 1과 표 2와 같다. 표 1에

서 하나의 다각형은 네 개의 레코드로 저장되고 차선

경계선은 각각 하나의 레코드로 저장된다. 이와 같이

저장된 도로 정보는 다음 장에서 경로 계획 알고리즘에

사용된다.

그림 3. 도로 데이터베이스 예시.
Fig. 3. An example of a road database.
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1:

Dijkstra(S, P, C, G, Dist, Link, Pidx)

S : 출발 정점, P : 이전 정점, C : 현재 정점, G

: 목표 정점, Dist[i] : 출발 정점으로부터의 정점

표 1. 다각형 테이블 예시.
Table 1. An example of a polygon table.

PolygonID PT1 PT2

1 1 2

1 2 3

1 3 4

1 4 1

표 2. 차선 경계선 테이블 예시.
Table 2. An example of a lane border table.

PolygonID LaneBorderID PT1 PT2

1 +1 7 8

1 0 9 10

1 -1 11 12

3. 경로 계획을 통한 경유점 생성 방법

본 장에서는 저장된 도로 데이터베이스를 이용하여

지정된 출발점에서 목표점으로 가는 최단 경로를 계획

하고, 도로의 차선 수와 전후 연결 관계를 고려하여 무

인 차량이 지나가야 할 경유점을 구체적인 좌표로 지정

하는 방법을 제시한다. 최종적으로 경유점을 생성하기

까지 Coarse to fine 기법을 사용하여 총 네 단계의 과

정을 거친다. 먼저 도로 구조에서 지나가야 할 다각형

들을 순서대로 찾고, 각 다각형에서 이동 방향에 따라

지나야 할 차선의 부호를 찾고, 각 다각형에서 진입 차

선과 출구 차선을 정하고, 그 다음 각 다각형의 출구점

과 진입점을 찾아 전체적인 경로의 경유점을 완성한다.

각 단계에 대한 상세 내용은 아래와 같다.

3.1 다각형 단위 경로 계획
볼록 모양의 다각형들의 집합으로 구성된 도로에서

경로를 계획하기 위해서는 먼저 출발점과 목표점 사이

의 최단 경로를 구성하는 연속된 다각형들의 배열을 구

해야 한다. 이를 위해 본 연구에서는 도로를 그래프 형

태로 변형하여 다익스트라(Dijkstra)의 알고리즘을 적용

한다 [10]. 각 다각형을 그래프의 정점(node)으로 설정

하고 연결된 다각형의 정점 사이를 간선(edge)로 연결

한다. 각 정점에는 해당 다각형의 중심점이 저장되고

각 간선에는 연결된 정점들 사이의 거리가 저장된다.

그림 4는 다각형을 그래프로 변환한 예시이다. 2장에서

저장된 도로 데이터베이스에서 연결된 다각형들은 한

면을 공유하므로 같은 끝점들을 가진 한 선분을 공유하

는 두 다각형 사이에 간선을 연결한다.

다익스트라 알고리즘을 재귀적으로 구현한 의사코드

(pseudo code)는 표 3과 같다. 이 알고리즘을 실행하기

위해서는 먼저 출발 정점 S와 목표 정점 G를 알아야

하고, Dist와 Pidx의 모든 엔트리를 –1로 초기화하고,

Link에 연결된 모든 정점 사이의 거리를 저장해야 한

다. Link(i,j)는 정점 i로부터 정점 j까지의 거리이다. 연

결되지 않은 관계에는 0이 저장된다. 이 후 P=-1, C=S

로 설정하여 알고리즘을 실행하면 Pidx에 각 정점으로

오는 최단경로상의 직전 정점들이 저장되므로 이를 목

표 정점부터 출발 정점이 나올 때까지 따라가면 정점들

로 이루어진 경로를 구할 수 있다. 또한 경로상의 정점

들의 좌표들을 연결하면 개략적인 경로의 형태를 볼 수

있다.

그림 4. 도로의 다각형들을 그래프로 변환한 예시.
Fig. 4. An example of a transformation of polygons

to a graph.

3.2 차선 부호 찾기
앞 절에서 나온 결과로 출발점과 목표점 사이에 지

나가야 할 최단 경로 위에 존재하는 다각형의 배열을

얻을 수 있다. 하지만 무인 로봇의 안전하고 적법한 주

행을 위해서는 차선까지 고려하여 보다 세밀한 계획이

필요하다. 이를 위해서는 양방향 차선들 중 어느 쪽 차

선으로 가야하는지를 정해야 한다. 본 연구에서 저장된

도로 데이터베이스를 기준으로는, 중앙선을 기준으로

양의 방향인지 음의 방향인지를 결정해야 한다. 단, 단

일 차선 도로는 이를 고려할 필요가 없다. 차량은 진행

방향을 기준으로 중앙선의 오른쪽 차선으로 이동해야

한다. 이를 수학적으로 정리하기 위한 변수들을 정리하

면, 진행방향을 기준으로 중앙선의 양 끝점 중 가까운

점을 P1, 먼 점을 P2라 하고 임의의 양의 차선 경계선

의 좌표를 P+, 임의의 음의 차선 경계선의 좌표를 P-

이라 한다. 그리고 양의 차선의 상대 각도 와 음의

차선의 상대 각도 는 그림 5와 같이 정의된다.

그림 5. 양의 차선과 음의 차선의 상대 각도 정의.
Fig. 5. A definition of relative angles of a positive

lane and a negative lane.

표 3. 다익스트라 알고리즘의 의사코드.
Table 3. A pseudo code of the Dijkstra algorithm.
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1:
SetViaPoints(LaneSign, LaneIn, LaneOut, Spt,
Ept)
LaneSign[i] : 다각형 i의 차선 부호, LaneIn[i] :

i까지의 거리, Link[i][j] : 연결된 정점 i, j

사이의 거리, Pidx[i] : 정점 i로 오는

최단경로상의 직전 정점

2: if(P<0) // 이 함수에 처음 들어왔을 때

3: path_dist = 0;

4: else

5:
// 새 경로의 거리

path_dist = Dist[P] + Link[P][C]

6: endif

7:
// 새 경로의 거리가 더 짧을 때

if(path_dist<Dist[C] or dist[C]<0)

8: Dist[C]=path_dist // 거리 갱신

9: Pidx[C]=P // 경로 갱신

10: if(C==G) return

11: else return // 경로를 갱신하지 못했다면 중지

12: endif

13: for i=1,...,N // 다음 경로 탐색

14:
// 이전 정점로 돌아가는 길은 보지 않는다.

if(i==S or i==P) continue

15:
// C가 i와 연결됐다면 경로를 진행한다.

if(Link[C][i]>0)

16: Dijkstra(S, C, i, G, Dist, Link, Pidx)

17: endif

18: endfor

  이고   라면 차량은 양의 차선으로 주

행해야 하고 반대로   이고   라면 차량은

음의 차선으로 주행해야 한다. 그림 5에서는 차량은 음

의 차선으로 주행해야 한다. 최단 경로를 이루는 모든

다각형 도로 조각에서 위와 같은 검사를 시행하여 각

다각형에서 지나야 할 차선 부호를 정하여 LaneSign이

라는 배열에 저장한다. 양의 차선은 +1, 음의 차선은

–1, 양방향 1차선은 0으로 저장하고 교차로에서는

JUNC이라는 임의의 상수로 저장한다.

3.3 정확한 차선 지정
도로에서 한 방향의 차선이 여러 개인 경우 도로의

전후 연결 관계에 따라 도로에 들어가는 차선과 나가는

차선을 정해야 한다. 다차선 도로에서는 교차로에서 우

회전하는 경우 바깥 차선으로 나가서 다음 도로의 바깥

차선으로 들어가고, 직진은 가운데 차선으로 나가서 다

음 도로의 같은 차선으로 들어가고, 좌회전은 안쪽 차

선으로 나가서 다음 도로의 안쪽 차선으로 들어가는 것

이 안전하다. 이를 위해서는 먼저 교차로에서 연결된

다각형들을 분석하여 차량이 우회전, 좌회전, 직진 중

어느 행동을 하는지를 알아내야 한다. 다음은 이를 알

고리즘으로 정리한 것이다.

Ÿ 차선이 하나인 경우는 차선 번호가 LaneSign과 같

다.

Ÿ 차선이 둘 이상이면 진입 차선을 결정한다.

1. 이전 다각형이 교차로인 경우 현재와 이전 두 다

각형의 연결 관계를 고려하여 교차로에서의 진행

방향을 결정한다.

2. 진입 차선은 우회전이면 바깥 차선, 직진이면 가

운데 차선, 좌회전이면 안쪽 차선으로 정한다.

3. 이전 다각형이 교차로가 아닌 경우 이전 다각형

의 출구 차선을 현재 다각형의 진입 차선으로 한

다.

Ÿ 차선이 둘 이상이면 출구 차선을 결정한다.

1. 다음 다각형이 교차로인 경우 현재와 다음 두 다

각형의 연결 관계를 고려하여 교차로에서의 진행

방향을 결정한다.

2. 출구 차선은 우회전이면 바깥 차선, 직진이면 가

운데 차선, 좌회전이면 안쪽 차선으로 정한다.

3. 다음 다각형이 교차로가 아닌 경우 다음 다각형

의 진입 차선을 현재 다각형의 출구 차선으로 한

다.

3.4 경로 상의 경유점 생성
이상의 알고리즘으로 출발점에서 목표점으로 가는

경로상에 어떤 다각형들이 있는지, 각 다각형에서는 어

떤 차선으로 들어가서 어떤 차선으로 나가야 하는지를

결정하였다. 이를 무인 차량이 활용하기 위해서는 각

다각형에서의 진입점과 출구점을 명확히 지정하여 주는

것이 좋다. 각 다각형마다 진입점과 출구점이 있지만

경로 상의 한 다각형의 출구점과 그 다음 다각형의 진

입점이 같으므로 이들의 중복을 피해야 한다. 경로상의

지나가야 할 주요 좌표들을 저장한 배열은 표 4에 정리

된 알고리즘으로 구할 수 있다. 표 4에서 진입점은 진

입 차선 양쪽 차선 경계선들의 시작점의 중간점으로 구

하고, 출구점은 출구 차선 양쪽 차선 경계선들의 끝점

의 중간점으로 구한다. 이 경유점들을 잇는 선분들이

무인 차량이 대략적으로 따라야 할 경로이다. 여기서

대략적이라 함은, 일방 다차선 도로에서 진입 차선과

출구 차선이 다를 때 언제 차선 변경을 해야 하는지는

그때의 도로 상황에 따라 달라지므로 이를 미리 계획하

지 못 하기 때문에, 경로를 각 다각형의 진입점과 출구

점을 잇는 선분으로 밖에 표현하지 못 함을 나타낸다.

진입차선과 출구차선이 다를 경우 차선변경은 차선과

안전을 고려한 지역 경로 계획 알고리즘을 사용하여 실

행한다.

4. 시뮬레이션 결과

표 4. 경유점 지정 알고리즘.
Table 4. A viapoint setting algorithm.
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다각형 i에 들어가는 차선, LaneOut[i] : 다각형
i에서 나가는 차선, Spt[i]k : 다각형 i의 차선
경계선 k의 시작점 좌표, Ept[i]k : 다각형 i의
차선 경계선 k의 끝점 좌표

2: Wp[1]=S // 첫 좌표를 출발점

3: m=2 // 경유점 개수

4: for i=1,...,N // 다각형 i에서 경유점 지정

5: b_in=0, b_out=0

6:
// 교차로에서는 경유점을 정하지 않는다.
if(LaneIn[i]==JUNC) continue

7:
// 마지막 다각형에서는 진입점만 계산
elseif(i==N) b_in=1

8:
// 이전 다각형이 교차로면 둘 다 계산
elseif(LaneIn[i-1]==JUNC) b_in=1, b_out=1

9:
// 나머지 경우 출구점만 계산
else b_out=1

10: endif

11: if(b_in==1) // 진입점 계산

12: if(LaneSign[i]==0)

13: Wp[m] = (Spt[i]-1+Spt[i]+1)/2

14: elseif(LaneSign[i]>0)

15: Wp[m]=Spt[i]LaneIn[i]+Spt[i]LaneIn[i]-1)/2

16: else

17: Wp[m]=Spt[i]LaneIn[i]+Spt[i]LaneIn[i]+1)/2

18: endif

19: m=m+1

20: elseif(b_out==1) // 출구점 계산

21: if(LaneSign[i]==0)

22: Wp[m] = (Ept[i]-1+Ept[i]+1)/2

23: elseif(LaneSign[i]>0)

24: Wp[m]=Ept[i]LaneOut[i]+Ept[i]LaneOut[i]-1)/2

25: else

26: Wp[m]=Ept[i]LaneOut[i]+Ept[i]LaneOut[i]+1)/2

27: endif

28: m=m+1

29: endif

30: endfor

31: Wp[m]=G // 마지막 좌표는 목표점

32: return Wp

제안된 도로 데이터베이스와 경유점 생성 알고리즘

을 검증하기 위해 가상의 도로에서 도로 데이터베이스

를 구축하고 경유점을 생성하는 시뮬레이션을 수행한

다.

서로 다른 성격을 가진 두 가지 도로를 설계하여 다

양한 상황에서 경유점 생성 알고리즘을 검증하였다. 첫

번째 도로 환경에서는 2차선, 혹은 4차선의 도로를 복

잡하게 연결하여 출발점에서 목표점까지의 경로 생성

능력을 검증하고자 한다. 첫 번째 환경에서 다각형은

22개가 있으며, 차선 경계선은 86개가 저장되어 있다. 3

장에서 제안한 네 단계의 알고리즘들이 각각 정확히 작

동하는지 확인하기 위해 각 단계별로 경로가 생성되는

과정을 그림 6, 7, 8을 통해 보여준다. 그림 6은 3.1의

다각형 단위 경로 계획 결과를 보여주고, 그림 7은 3.2

에서 설명한 경로상의 다각형에서 차량이 주행할 방향

에 따라 차선을 구별하여 순차선으로 경로를 계획한 결

과이며, 그림 8는 차선의 방향뿐만 아니라 도로의 전후

연결 관계까지 고려하여 차량이 지나야 할 정확한 차선

을 지정하여 경유점을 생성한 결과이다.

그림 6에서는 각 최단 경로상의 다각형의 중심점만

을 이어놓았기 때문에 일부 구간에서는 도로를 벗어나

기도 한다. 그러나 그림 7에서는 순차선과 역차선을 구

별하여 순차선 중 중앙선에 가까운 차선으로만 지나가

도록 한다. 그림 8에서는 다차선 도로의 교차로에서 이

동 방향에 따라 다른 차선을 선택하는 모습을 보여준

다. 경로에서 첫 번째 우회전과 두 번째 우회전에서 그

림 7과 8에 차이가 있음을 볼 수 있다. 그림 9와 10은

첫 번째 환경에서 다른 출발점과 목표점을 설정하여 경

로를 계획한 결과이다.

그림 6. 다각형 단위 경로 계획 결과.
Fig. 6. A result of path planning based on polygons.

그림 7. 차선 구분 결과.
Fig. 7. A result of discrimination of lanes.
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그림 8. 최종 경로 생성 결과.
Fig. 8. A result of final path planning.

그림 9. 첫 번째 환경에서의 첫 번째 경로 계획 결과.
Fig. 9. The first path planning result in the first

environment.

그림 10. 첫 번째 환경에서의 두 번째 경로 계획 결과.
Fig. 10. The second path planning result in the first

environment.

두 번째 환경에서는 도로를 좀 더 단순화 하는 대신

도로의 차선 수를 다양화 하여 각 다각형의 진입 차선

과 출구 차선이 교차로에서의 이동 방향에 따라 달라지

는 모습을 보여주고자 한다. 그림 11과 그림 12는 두

번째 환경에서 서로 다른 경로를 계획한 결과이다. 두

번째 환경에서는 6차선 도로가 3개, 2차선이 1개, 1차선

이 1개 있다. 6차선 도로의 교차로에서 경로가 좌회전

일 때는 안쪽 차선을, 우회전일 때는 바깥 차선을, 직진

일 때는 가운데 차선을 통하여 생성됨을 볼 수 있다.

다만 앞서 말했듯이, 경로는 각 다각형의 진입점과 출

구점만 고려하여 만들어지기 때문에 중간에 어디서 어

떻게 차선 변경을 해야 하는지는 경로 상에 나타나 있

지 않다. 이는 지역 경로 계획에 속하는 것으로서 본

연구의 영역인 전역 경로 계획에서는 고려의 대상이 아

니다.

그림 11. 두 번째 환경에서의 첫 번째 경로 계획 결과.
Fig. 11. The first path planning result in the second

environment.

그림 12. 두 번째 환경에서의 두 번째 경로 계획 결과.
Fig. 12. The second path planning result in the

second environment.

그림 9～12에 나타난 시뮬레이션 결과를 종합하였을

때 본 연구의 경로 생성 알고리즘이 차량이 지나가야

할 정확한 경유점들을 생성할 수 있음을 증명하였다.

5. 결론

본 연구에서는 도로에서 무인 차량의 자율주행을 위

하여 도로를 데이터베이스화 하고 이를 이용해 출발점

으로부터 목표점까지 이르는 경로를 계획하여 이를 경

유점 형태로 출력하는 시스템을 개발하였다. 기존의 위

험 회피를 위한 지역 경로 계획이나 큰 스케일의 도로

단위 경로 계획에서 벗어나 무인 차량이 실질적으로 이

용할 수 있는 중간 좌표들을 제공하고자 하였다. 그리

하여 다각형과 차선 경계선과 좌표 테이블로만 이루어

진 간단한 데이터베이스를 이용하여 네 단계에 걸친 경

로 계획 알고리즘으로 도로의 차선과 연결 관계까지 고

려한 경유점 생성 알고리즘을 제안하였다. 두 가지 도

로 환경에서의 시뮬레이션을 통해서 제안한 경유점 생

성 방법이 빠르고 안전한 경로를 생성함을 확인 할 수

있었다.

앞으로의 연구에서 이를 지역 경로 계획과 결합한다

면 실제 차량이나 로봇을 이용하여 실제 환경에서 자율

주행을 할 수 있을 것이다.
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