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요       약
 진화 알고리즘과 인공신경망은 생물학에서 비롯되어 컴퓨터과학 분야에서 응용되고 있는 문제해결 

방법이다. 본 연구는 게임 환경에서 크기를 자율 으로 설정하여 생성할 수 있는 미로를 구성하고, 주
어진 미로의 시작 으로부터 목 지까지 유  알고리즘과 인공신경망을 이용하여 경로탐색을 하는 것

에 한 연구이다. 자동 생성된 미로가 특정 크기 이상으로 커지게 되면, 진화 알고리즘은 무작 인 

값에 의해서 결정되는 것으로 수렴한다는 결론을 얻었고, 인공신경망을 이용한 결과는 진화알고리즘 

보다 미로의 경로탐색 문제해결에 합한 결과를 보여주었다. 한 어떤 방향이 최 경로인지 아닌지

를 미리 알 수 있는 특수한 조건에서는 각 유 인자를 최 값인지 아닌지 표 하는 방법으로 효율

인 진화 알고리즘을 사용할 수 있다는 것을 제안하 다.

1. 서론

   진화 알고리즘이나 인공신경망은 주가의 측이나 지진 

측 등 여러 가지 사회 상이나 자연 상의 측에 쓰일 

수 있는 기법이며[1], 미로탐색 문제의 진화 알고리즘  

인공신경망을 용한 문제 해결 기법 자체가 제 3의 문제 

해결에도 도움이 될 수 있다고 보고되고 있다[2]. 즉, 어떤 

한 알고리즘은 그 아이디어가 실제 인 각각의 문제해결에 

있어서는 각기 다른 용 방법이 필요하게 되는데, 특히 

생물학 인 아이디어를 모델링 한 이 두 알고리즘은 라

미터나 주어진 과제에 한 조건설정이 미치는 향이 긴

하다고 할 수 있다. 본 연구에서는 평면상 미로탐색의 

문제에서의 진화 알고리즘과 인공신경망을 사용한 학습 기

법을 용해 보고, 이를 연구해 주어진 과제의 복잡성과 

알고리즘의 성능 그리고 그 상 계를 알아보고자 한다. 

2. 미로탐색에 진화알고리즘과 인공신경망의 용

2.1 경로탐색 상인 미로의 구성

  미로는 좌측 상방에 출발지가 있고, 우측 하방에 목 지

가 있다. 크기를 입력하면 가로세로의 길이가 입력된 크기

와 같은 정사각형 모양의 미로가 구성 되도록 설정하 고, 

기존의 미로생성 알고리즘인 Depth-First Search알고리즘

을 사용하여 구성하 는데[3], 이는 기에 일정수의 빈칸

과 벽을 제공하고, 무작 로 빈칸사이의 벽을 허무는 알고

리즘으로 미로를 생성하는 방법이다. 

2.2 진화 알고리즘을 사용한 경로탐색

기존의 진화 알고리즘에 해서는 특정 라미터의 값의 

범 가 정하다고 알려져 있다[4]. 여기서 말하는 라미

터는 population size나, 교배확률 그리고 돌연변이 확률을 

말하는 것이다. 진화 알고리즘으로 미로탈출 경로탐색을 

행할 때에는, chromosom의 수를 미로의 가로크기와 세로

크기의 곱으로 정하면 이동할 수 있는 최  거리를 표 할 

수 있으며, 각 유 인자는 이동방향을 나타나게 한 뒤 이

를 진화 시키면 될 것이다. 그런데 주어진 과제에서는 미

로생성 방법에 따라 기에 주어진 빈칸과 각 빈칸으로부

터 생성된 빈칸과 인 한 빈칸의 수만큼만 더하면 이동할 

수 있는 최 거리가 되며, 마지막으로 목 지의 1칸 이동

을 더한 값으로 chromosom의 길이를 설정해서 연산을 최

소화 하도록 한다. 

진화 알고리즘으로 미로탐색을 하는 기 조건은 미로 

크기 15, population size 40, 교배는 랭킹선택의 방법으로, 

그리고 교배확률을 75%, 돌연변이 확률은 2.5%로 설정하

여 목 지에 도달하면 루 가 종료하도록 설정하 다.
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반에는 무작 로 주어진 극소수의 최상 권 유 자가 

발 되어서 6~8칸의 이동거리까지 간 후 돌연변이 유 자

를 기다리는 교착상태에 빠지게 되었다. 이러한 상은 

기에 주어진 유 자pool 안에서만 교배가 이루어지면서 기

인한 것이다. 세 가 거듭될수록 많으면 13칸까지의 이동

거리를 보여주기도 하 지만, 시간이 더 흐르면 이동거리

는 다시 어드는 모습을 보여주었다. 고정된 유  분포를 

가지고 교배가 거듭될수록 오히려 최 해가 아닌 열등한 

유 인자가 섞임으로서 소수의 최 해를 많이 가지고 있는 

유 자조차 하향평 화 되어가며 언제 나올지 모르는 희박

한 확률의 돌연변이만을 기 하게 되는 상황으로 수렴하

다. 

 조건을 달리하여 상  유 자의 교배 가 치를 늘리고, 

population size는 80, 교배확률은 75%, 돌연변이는 3%, 그

리고 해결하고자 하는 문제의 특성을 감안하여 최 경로를 

상 으로 많이 가지고 있는 최상  랭크의 유 자를 8%

의 확률로 간  랭커들과 교배하 다. 그 결과 탐색거리

의 교착은 11~13칸에서 이루어졌고, 5~7크기의 정사각형 

미로에서는 수백세  내에 목 지에 도달하는 확률도 약 

30~50%정도로 그 경우를 쉽게 볼 수 있었다.

 실험조건  각 유 인자가 표 하는 것을 재 치에

서의 이동방향으로부터, 최 경로인지 아닌지를 표 하는 

정보로 바꾸어 4의 승수 던 유 자 표  가능범 를 2의 

승수로 하게 여보았다. 미로 크기 7~17사이에서 실

험한 결과 수십세  안에 목 지에 도착하는 모습을 보여

주었다. 하지만 최 경로를 찾게 하는 과제에서 최 경로

를 미리 결정지어 놓고 최 경로인지 아닌지를 feedback하

는 방식으로 실험을 수행해야 한다는 모순을 낳는 문제

이 있었다.  

2.3. 인공 신경망을 사용한 경로탐색

인공 신경망은 퍼셉트론을 기본으로, 환경정보가 받아들

여지는 Input Layer 그리고 어떤 방향으로 이동하게 될 것

인가를 결정하도록 결과값을 출력할 수 있는 Output 

Layer 그리고 두 층의 사이에 Hidden Layer를 각각 24개

의 퍼셉트론으로 구성하여 미로에 한 최 경로를 탐색하

도록 하 고, 특히 환경정보는 5X5 크기만큼 받아들여 

재 치를 심으로 상하좌우 그리고 그 상하좌우의 상하

좌우를 고려하여 어떤 방향으로 갈 것인지를 단하도록 

하 으며, 결과값과 기 되는 최 경로의 방향이 같은지 

다른지를 역 를 통해 가 치 조 을 하는 방식으로 설

계하 고, 이 때 기 되는 최 경로는 상하좌우의 인 한 

공간이 빈칸이고 그 칸의 상하좌우가 다시 빈칸이면 높

은 우선순 를, 그리고 여러개의 빈칸이 있을 때에는 방문

하지 않은 빈칸에 우선순 를, 같은 방문 횟수라면 우측

하방에 치한 목 지와 가까울수록 우선순 를 주는 방법

을 사용했다.

실험결과 제안한 인공 신경망의 방법에서는 재 치에

서의 환경정보를 받아들인 후 한 가 치 조 을 한 후

에는 주어진 정보 안에서 최 의 이동방향을 제시하 고, 

진화 알고리즘에서 보여  교착없이 목 지까지 도달하는 

결과를 보여주었다.

 하지만 미로가 일정 이상으로 커지게 되면 주어진 인공 

신경망의 시야가 상 으로 좁기 때문에 방문했던 경로를 

재방문하는 경우가 많아지는 문제를 보 다.

3. 결론

미로 탐색 문제에서 유  알고리즘을 용하는 경우에는 

유 인자가 표 하는 것이 방향일 때에는 특정크기 이상의 

미로탐색에 있어서는 낮은 확률의 돌연변이를 기다리는 교

착상태에 빠지게 되는 문제 을 보여주었다. 이러한 문제

은 재의 치가 최 경로 의 한 인지 아닌지를 

단할 수 있다면, 최 값인지 아닌지를 유 인자가 표 하

게 함으로써, 좀 더 효율 이고 효과 으로 주어진 문제를 

해결할 수 있었지만, 근본 인 문제 해결은 될 수 없었다.

인공 신경망의 방법으로 미로 탐색을 하는 경우에는 주

어진 환경정보에 의한 역 에 의해서 한 가 치의 

조 이 있고 나면, 합한 이동방향으로의 신호를 내도록 

하여 어떠한 크기의 미로든지 교착없이 목 지까지 이동을 

수행하는 모습을 볼 수 있었다.  하지만 미로가 커지면 주

어진 인공신경망의 주변환경에 한 시야가 상 으로 작

아지기 때문에 방문했던 경로에 한 재방문 문제가 발생

하 다. 

 미로탐색에 있어서 진화 알고리즘과 인공신경망의 장

은 취하고 단 을 보완하는 방식으로의 연구나 제3의 문제

해결 환경에서 두 알고리즘의 용 방법에 한 폭 넓고 

실제 인 연구가 지속 으로 필요하다. 
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