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요    약 : 최근 세계 으로 자율운항선박(Maritime Autonomous Surface Ship, 이하 MASS)의 기술 개발  시험 항해가 본격 으로 추

진되고 있다. 하지만 MASS의 출 과 별개로 운항 방식, 제어 방식, 제 방식 등 명확한 지침은 부재한 상태이다. 육상에서는 머신 러닝을 

통하여 자율주행차에 한 다양한 제어 방식을 연구하고 있으며, 이에 따라서 MASS도 제어 는 통항 방식에 한 기  틀을 마련할 필요

성이 있다. 하지만 육상과 달리 해상은 기상, 조종성능, 수심, 장애물 등 다양한 변수들이 존재하고 있어 근 방식이 복잡하여, 머신 러닝을 

용할 때 환경에 한 요소를 하게 설정해야 한다. 따라서 본 연구는 멀티 에이 트 강화학습을 통하여 MASS의 자율 인 통항 방식을 

제안하기 하여 강화학습의 해상교통환경 설정을 한 요소를 도출하고자 하 다.

핵심용어 : 머신 러닝, 제어, 멀티 에이 트 강화학습, 해상교통환경, 요소, 자율운항선박, 통항 방식
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