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자동화 컨테이  터미 에서의 무인 자가 운반 하역차량의 동  
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요    약 : 무인 자가 운반 차량은 컨테이  터미  내 선박과 장치장 사이를 오가며 컨테이 를 운반하는 무인 장비로 컨테이 를 집

고 내리는 하역 능력을 갖고 있다. 터미 에서 컨테이 의 처리량을 극 화하기 해서는 컨테이  운송 시간을 최소화하여야 하는

데, 이를 해서는 차량의 효율 인 주행 경로 설정이 필요하다. 최 의 주행경로를 설정하기 한 방법으로 A*, ant colony 

optimization과 같은 탐색알고리즘을 이용해서 주행경로를 찾는 방안이 연구된바 있다. 하지만 교통 상황에 따라 최 의 주행 경로

는 바 게 되는데 기존의 연구에서는 결정된 주행 경로에 한 수정이 없기 때문에 이러한 변화를 반 하지 못하는 문제가 있었다. 

이에 본 논문에서는 주행 인 차량이 다른 차량의 간섭에 의하여 기하는 경우 기 시간을 이용하여 새로운 주행 경로를 탐색 하

여 재 교통 상황에 맞는 최 의 경로를 찾는 방안을 제안하 으며 실험을 통해 기존 방안보다 더 효율 임을 확인하 다. 

핵심용어 : 자동화 컨테이  터미 , ALV, 동  라우
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