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ABSTRACT

Computer-based modeling and simulation (M&S) techniques have become an essential compo-

nent in the development of new weapons systems. M&S techniques provide a means to simu-

late military training, strategies, military doctrines, and weapons acquisition processes. This

paper proposes a small scale engagement scenario generation method. This work also includes a

process for scenario generation and visualization. The proposed scenario generation methodol-

ogy employs the Timed-FSA (finite state automata) and DFS (depth first search) algorithms.

The proposed scenario generation method is verified using a one-on-one combat engagement

scenario between two submarines. In addition, we suggest a scenario generation process includ-

ing whole scenario generation and scenario visualization.
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1. 서 론

세계의 각국은 21세기 변화된 안보환경에서의

미래 전에 효과적인 대응을 위해 선진국을 중심으

로 군사력을 새롭게 정비하고 있다. 따라서 미래

의 전장환경은 복잡한 임무와 임무공간 확대, 무

기체계 및 작전 계획 복잡도가 높아지고 있다. 또

한 미래전은 정보통신, 센서 유도항법 기술의 발

전에 따라 네트워크 중심의 작전환경이 조성되

고, 이를 적용해 복합무기체계가 운용될 것이다[1].

따라서 요구되는 무기체계도 과거보다 복잡해졌

으며, 운용시나리오 역시 다양하게 요구된다[2]. 이

러한 요구의 충족을 위해 최근에 주목받는 기술이

Modeling & Simulation(M&S)이다. 

국방 M&S 기술은 군사훈련, 전력분석, 국방획

득 분야를 아우르는 개념으로 다양한 전투 요소에

대한 연구, 조사, 분석 수단을 제공한다[3]. 하지만

국방 M&S를 위한 운용 시나리오는 적군의 예측

하기 힘든 모든 행동에 대해 미리 준비하기는 어

렵다. 따라서 지휘관이 미처 예상하기 힘든 시나

리오에 대한 시나리오에 대하여 미리 생성하고, 이

를 사전 모의하는 기술에 대한 연구가 필요하다. 

본 연구에서는 소규모 교전을 대상으로 시나리

오 생성을 위한 방법론을 제시한다. 제시한 방법

론을 통해 지휘관이 생성 가능한 모든 시나리오의
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생성을 지원한다. 또한 생성한 시나리오 중 지휘

관이 주로 관심을 갖고 있는 시나리오의 추출 방

안을 제시한다. 또한 이렇게 생성한 시나리오의 시

뮬레이션 및 가시화를 방안을 제안한다. 

시나리오 생성에 대한 기존 연구를 살펴보면 주

로 사회 과학 분야에서 수요예측, 미래의 경향 예

측 등을 위한 의사 결정 지원을 위해 시나리오 생

성 프레임워크를 제안한 연구로 위험 요소를 미리

측정하고, 관리하는 방법론을 제안했다[4,5] .

또한 제품을 설계하기 위해 가능한 시나리오를

목적과 특성에 따라 구분하고, 시나리오의 관계를

정의하는 시나리오 기반 제품설계 방법론을 제안

한 연구[6]와 시뮬레이션 기반 교육을 위해 시나리

오 자동 생성 프레임워크를 제안한 연구가 있다[7].

하지만, 개념적인 프레임워크를 주로 하였기 때문

에 도메인의 특성을 효율적으로 반영하기에는 한

계가 있다. 

게임 분야에서 이뤄진 시나리오 생성에 대한 연

구로는 시나리오가 갖는 인터랙티브 요소를 중심

으로 게임 시나리오 작성을 위한 방안을 소개한

연구[8]와 시나리오 저작도구를 개발하기 위해서

캐릭터의 세계관, 시대 배경 등 일반적인 시나리

오를 표현하는 시놉시스와 일정한 목표를 달생 했

을 때 다음 단계로 이동하는 퀘스트로 구성된 시

나리오를 표현 방안에 대한 연구가 있다[9]. 

그리고, 국방 분야의 시나리오 생성 저작도구의

개발 사례는 캐나다의 eNGENUITY에서 개발한

시나리오 기반 M&S도구인 STAGE(Scenario Tactic

and Generation Environment)[10]와 미국 MAK에서

개발한 VR-Forces[11]가 있다. STAGE의 시나리오

는 GUI기반으로 모델을 배치하고, 상세한 플랫폼

모델을 표현해 시나리오를 생성, 관리, 수정하는

기능을 제공한다[12]. 또한 VR-Forces는 시나리오

생성을 위해 계층화, 세분화된 작전과 행위 표현

을 제공하며, 맵을 기반으로 플랫폼의 배치, 행위

를 정의해 시나리오를 생성한다[11]. 하지만 위의 저

작도구는 데이터베이스, 시뮬레이션 엔진, 개발

Toolkit 등 방대한 분야를 다루고 있어 시나리오

생성에 특화된 저작도구로 보기는 힘들다. 

또한 국방 분야에서 소규모 교전을 대상으로 시

뮬레이션하기 위해 시나리오를 생성한 연구[12,13]가

있으나 시나리오 생성이 주목적인 연구가 아니므

로 단순한 교전 시나리오를 UML 등을 이용해 표

현하였다. 

본 논문의 목적은 소규모 교전을 위한 시나리오

생성 방안을 제시하는 것이다. 이후 본 논문의 구

성은 2장에서 Timed-FSA(Finite State Automata)

방법론을 이용한 이용한 접근 방법과 DFS(Depth

First Search) 알고리즘을 이용해 상태를 탐색해 시

나리오를 생성하는 방안을 소개하고, 3장에서 소

규모 교전 시나리오 생성 방안을 설명하고, 이렇

게 생성한 시나리오의 시뮬레이션 및 가시화를 방

안을 제안한다. 마지막으로 4장에서 결론을 맺는다. 

2. 접근방법

본 연구에서는 Timed-FSA(Finite State Automata)

를 이용해 객체를 모델링 한다. Timed-FSA는 상

태와 이벤트의 집합으로 시스템을 기술하는 형식

론으로, 원자모델(Atomic model)로 표현한다. 원

자모델은 입력 사건에 의한 외부상태천이(external

transition)와 시간 진행에 따른 내부상태천이(internal

transition)의 기술을 위해 7개의 tuple로 정의된

다[14,15]. 원자모델은 시간명세천이(Timed State

Transition) 레벨에서 시스템의 동작을 표현하며,

원자모델은 시스템의 상태를 State로 표현한다.

State는 외부에서 입력이 들어오거나 미리 정의한

시간이 흐르면 다른 State로 변한다[16]. 원자모델

M의 정의는 다음과 같다[14,15].

M = < X, S, Y, δint, δext, λ, ta> 

X: input events set;

S: sequential states set;

Y: output events set;

δint: S → S: internal transition function;

δext: Q * X → S: external transition function

Q = {(s, e)| s ∈ S, 0 ≤ e ≤ ta(s)}: total state of M;

λ : S → Y: output function;

ta : S → Real: time advance function.

다음은 잠수함이 정찰하다가 적을 발견하면 보

고하고, 다시 정찰하는 것에 대한 모델링의 한 예

를 보여주는 것으로 아래에 tuple에 의해 정의한

것을 나타내며, Fig. 1은 이를 상태 천이 다이어그

램으로 표현한 것이다. 

X = {found}

Y = {report}

S = {Discover, Search}
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δint (Discover) =Search

δext (Search, found) = Discover

λ (Discover) = report

ta (Report) = reporting time (random number)

Timed FSA를 통해 생성한 시나리오의 탐색을

위해 DFS(Depth First Search) 알고리즘을 이용했

다. DFS알고리즘은 시작 노드를 선택하고, 이 노

드에서 탐색순서를 수직으로 깊은 곳에 있는 자식

노드를 검색한 후 옆 노드를 검색하는 탐색 방식

을 따르는 알고리즘이다[17]. 이러한 과정을 목표로

하는 노드에 도달할 때까지 반복한다. Fig. 2는

DFS알고리즘에 의해 탐색하는 방법을 보여주는

그림이다. DFS의 시작은 1번 노드에서 시작되어

더 이상 자식 노드가 없는 Leaf노드가 될 때까지

탐색을 반복하고, Leaf노드이면 상위의 노드를 탐

색한다. Fig. 2의 탐색 순서는 1, 2-1, 3-1, 4-1, 4-

2, 3-2, 2-2이다.

3. 소규모 교전 시나리오 생성 방안

3.1 시나리오 생성 방안

본 논문에서는 공격함 M1과 정찰함 M2에 대하

여 Timed-FSA 방법론을 이용해 정의하였다. M1

에 대한 상태천이 다이어그램은 Fig. 3과 같다.

M1은 공격함이며, 출발하여 목적지까지 도착하

는 것이 목표이다. 이때 정찰함을 발견하면 그 정

찰함을 공격하는 과정이 포함되는 모델이다. 모

델 M1의 이벤트는 Arv(Attack sub is Arrived),

Es(Effect search of reconnaissance sub), Ef1(Effect

to discovery of reconnaissanc-e sub), Atk(attack of

reconnaissance sub)으로 구성되며, 상태는 AS(Attack

Start), APr(attack pre-attack), AEDA(damage

assessment of attack effect), AMC(attack sub

mission complete)이다. 이 모델은 AS에서 정찰함

을 발견하는 Ef1 이벤트가 입력 값으로 들어올 때

공격 준비 중인 상태를 의미하는 APr로 천이 된

다. 또한 APr 상태에서 공격 준비하는 시간이 지

나면 정찰함을 향해 공격을 하는 출력 값인 Atk이

내부 상태천이가 발생한다. 그 후 만약 정찰함이

파괴되었다는 이벤트 값인 Es를 입력 받으면 다시

APr 상태가 되어 정찰함을 향해 공격하는 과정을

반복한다. 그리고, AS, APr, AEDA 상태에서 목적

지에 도착하여 Arv이벤트가 입력되면 AMC 상태

가 되어 상황이 종료된다. M1에 대한 정의는 다

음과 같다. 

X = {Arv, Ef1, Es}

Y = {Atk}

S = {AS, APr, AEDA, AMC}

δint (APR) = AEDA

δext (AS, Ef1) = APr

δext (AS, Arv) = AMC

δext (APr, Arv) = AMC

δext (AEDA, Es) = APr

Fig. 1 The example of state transition diagram

 Fig. 2 The example of DFS Fig. 3 State transition diagram of M1
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δext (AEDA, Arv) = AMC

λ (APr) = Atk

ta (Atk) = Attacking time (random number)

M2에 대한 상태천이 다이어그램은 Fig. 4와 같다. 

M2는 정찰함으로 공격함을 발견하면 본부에 보

고한다. 만약 공격함의 공격을 받아 최대의 피해

를 입으면 정찰함은 파괴된다. 모델 M2의 이벤트

는 Md(reconnai-ssance sub is maximum damaged),

Ef2(Effect to discovery of attack sub) and

Rpt(report of attack sub), 상태는 RI(reconnaissance

sub initiation), RPrR(reconnaissance sub prepare

report), RDR(reconnaissance done report), RD

(destroyed reconnaissance sub)로 구성된다. 이 모

델은 초기 상태인 RI에서 공격함을 발견하는 Ef2

이벤트가 입력 값으로 들어와 보고 준비 상태를

의미하는 RPrR로 천이 된다. 또한 RPrR 상태에서

보고를 준비하는 시간이 지나면 공격함이 발견되

었음을 보고하는 출력 값인 Rpt가 내부 상태천이

가 발생하여 보고가 완료된 상태인 RPrR 상태가

되어 상황이 종료된다. 만약 RI, RPrR 상태에서

Md이벤트가 입력되면 정찰함이 파괴되었음을 의

미하는 RD 상태가 되어도 역시 상황이 종료된다.

M2에 대한 정의를 살펴보면 다음과 같다. 

X = {Md, Ef2}

Y = {Rpt}

S = {RI, RPrR, RDR, RD}

δint (RPrR) = RDR

δext (RI, Ef2) = RPrR

δext (RI, Md) =RD

δext (RPrR, Md) = RD 

λ (RPrR) = Rpt

ta = time advance function

ta (Rpt) = reporting time (random number)

본 연구에서 제안하는 시나리오 생성 방안은 다

음과 같다. 우선 위와 같은 Timed-FSA 방법론을

이용해 객체에 대한 모델링을 수행한다. 그리고 모

델링 한 객체를 합성해 상태와 이벤트의 관계를

표현한다. 원자모델의 합성을 위해 상태는 병렬로

붙여서 상태를 재정의하고, 각 상태에서 다음 상

태로 천이되는 이벤트들을 연결한다. 이렇게 표현

한 결과는 Fig. 5와 같다. 

그 이후 두 객체 간의 제약사항을 고려해 Table

1과 같이 제약 테이블(Conflict table)을 작성한다.

예를 들어 공격함이 AS인 상태로 아직 출발 중인

상태일 때 정찰함이 최대 피해를 입는 이벤트인

Fig. 4 State transition diagram of M2

Fig. 5 Result of the composition of state transition diagram in M1 and M2
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Md 이벤트의 발생은 논리적으로 불가능하게 된

다. 따라서 이러한 상황을 제약 테이블을 통해 입

력 받아 두 객체 간의 불필요한 상태와 이벤트를

제거할 수 있다. 제약 테이블의 구성은 Table 1과

같다. 

여기에 ○로 표시된 것은 상태와 이벤트가 서로

연결되어 있음을 의미하며, ×는 서로 연결하지 않

은 것을 의미한다. 예를 들어 AS상태의 경우 Ef2,

Rpt와는 연결되었으나 Md와는 연결되지 않았기

때문에 Fig. 5에서 AS상태와 연결된 Md 이벤트를

모두 제거한다. 이 과정을 모든 상태에 대해 반복

해 수행하면, 상태 별로 의미있는 이벤트에 대한

연결만 남게 된다. 만약 상태가 어느 이벤트와도

연결되지 않았다면 그 상태 역시 제거한다. Fig. 6

은 제약 테이블을 적용한 결과이다.

이 결과에 대하여 두 객체 모두 시작하는 시점

인 AS, RI를 Root노드로 정의하고, M1, M2 중 하

나의 상태가 종료하면 상태를 목표 노드로 간주해

DFS 알고리즘에 의해 탐색하면 M1과 M2 사이에

발생 가능한 모든 시나리오를 생성할 수 있다. 이

때 DFS 알고리즘은 사이클이 없는 경우에 대해서

만 표현하는 것이 가능하다. 따라서 루프 상황에

대한 표현 방안이 필요하다. 모든 이벤트의 부모

노드와 자식 노드의 정보를 가져온다. 이때 DFS

알고리즘은 사이클이 없는 상황 대한 탐색 기법이

기 때문에 사이클 형식으로 표현하기 위해 이벤트

를 기준으로 부모 노드와 자식 노드를 모두 가져

와 이벤트를 서로 비교하여 이벤트의 부모 노드와

자식 노드가 서로 반대인 경우를 루프 상태로 정

의 했다. 예를 들어 이벤트 a의 부모 노드가 P고

자식 노드가 C인데 다른 이벤트 b의 부모 노드가

C이고, 자식 노드가 P인 경우가 있다면 P노드와 C

노드는 서로 루프 상태로 표현할 수 있다. 이와 같

이 루프 상태인 노드의 연결 상태는 따로 저장하

여 루프 상태인 경우는 중괄호로 묶고 *를 붙여 구

분하였다.

[(AS, RI) (AS, RPrR) (AS, RDR)]

[(AS, RI) (AS, RPrR) (AMC, RPrR)]

Fig. 6 Result of the composition of state transition diagram , except for the constraint between M1 and M2 

Table 1 Conflict table

　 Ef2 Rpt Md

AS ○ ○ ×

APr ○ ○ ×

AEDA ○ ○ ○

AMC × × ×

　 Ef1 Atk Es Arv

RI ○ ○ ○ ○

RPrR ○ ○ ○ ○

RDR × × × ×

RD × × × ×
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[(AS, RI) (AS, RPrR) (APR, RPrR) (AMC, RPrR)]

[(AS, RI) (AS, RPrR) (APR, RPrR) (APR, RDR)]

[(AS, RI) (AS, RPrR) {(APR, RPrR) (AEDA,

RPrR)}*(AMC, RPrR)]

[(AS, RI) (AS, RPrR) {(APR, RPrR) (AEDA,

RPrR)}*(AEDA, RDR)]

[(AS, RI) (AS, RPrR) {(APR, RPrR) (AEDA,

RPrR)}*(AEDA, RD)]

[(AS, RI) (AS, RPrR) {(APR, RPrR) (AEDA,

RPrR) (APR, RPrR)}*(AMC, RPrR)]

[(AS, RI) (AS, RPrR) {(APR, RPrR) (AEDA,

RPrR) (APR, RPrR)}*(APR, RDR)]

[(AS, RI) (AS, RI)]

[(AS, RI) (APR, RI) (AMC, RI)]

[(AS, RI) (APR, RI) (APR, RPrR) (AMC, RPrR)]

[(AS, RI) (APR, RI) (APR, RPrR) (APR, RDR)]

[(AS, RI) (APR, RI) {(APR, RPrR) (AEDA

RPrR)}*(AMC, RPrR)]

[(AS, RI) (APR, RI) {(APR, RPrR) (AEDA

RPrR)}*(AEDA, RDR)]

[(AS, RI) (APR, RI) {(APR, RPrR) (AEDA

RPrR)}*(AEDA, RD)]

[(AS, RI) (APR, RI) {(APR, RPrR) (AEDA, RPrR)

(APR, RPrR)}*(AMC, RPrR)]

[(AS, RI) (APR, RI) {(APR, RPrR) (AEDA, RPrR) 

(APR, RPrR)}*(APR, RDR)]

[(AS, RI) (APr, RI) {(APR, RPrR) (AEDA, RPrR) 

(APR, RPrR)}*(APR, RDR)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI)}*(AMC, RI)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI)}*(AEDA, RD)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI)}*(AEDA RPrR) 

(AMC, RPrR)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI)}*(AEDA RPrR) 

(AEDA, RDR)]

[(AS, RI) {( APr, RI) (AEDA, RI)}*(AEDA RPrR) 

(AEDA, RD)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI) (APr, RI)}*

(AMC, RI)]

[(AS, RI) {( APr, RI) (AEDA, RI) (APr, RI)}*(APr,

RPrR) (AMC, RPrR)]

[(AS, RI) {( APr, RI) (AEDA, RI) (APr, RI)}*(APr,

RPrR) (APR, RDR)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI) (APr, RI)}*

{(APr, RPrR) (AEDA, RPrR)}*(AS, RPrR)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI) (APr, RI)}*

{(APr, RPrR) (AEDA, RPrR)}*(AEDA, RDR)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI) (APr, RI)}*{(APr, 

 RPrR) (AEDA, RPrR)}*(AEDA, RD)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI) (APr, RI)}*{(APr,

RPrR) (AEDA, RPrR) (APR, RPrR)}*(AMC,

RPrR)]

[(AS, RI) {(APr, RI) (AEDA, RI) (APr, RI)}*{(APr,

 RPrR) (AEDA, RPrR) (APR, RPrR)}*(APr, RDR)]

예를 들어 생성한 시나리오 중 {(AS, RI) (AS,

RPrR) (APr, RPrR) (AS, RPrR)}를 보면 처음 공

격함과 정찰함 모두 대기 중인 상태에서 공격함은

여전히 대기 중인데 정찰함이 공격함을 발견해 보

고할 준비 중인 상태로 바뀐 후 공격함 역시 정찰

함을 발견해 공격함이 타격 준비 중인 상태로 바

뀐 반면 정찰함은 여전히 보고 준비 중인 상태로

바뀐 이후 정찰함이 여전히 보고 준비 중인 상태

에서 공격함이 본부의 명령에 의해 목적지로 도착

하게 되어 시나리오가 종료되는 상황을 표현한다. 

3.2 시나리오 생성기 구현 

제안한 방안을 이용해 생성 가능한 모든 시나리

오를 생성하는 시나리오 생성기를 개발했다. 개발

한 시나리오 생성기는 Microsoft Visual Studio 2008

MFC를 이용했다. 개발한 시나리오 생성기는 사용

자가 객체에 대해 모델링하고, 모델링해 입력하면

이 입력값에 대하여 합성하고, 제약 테이블을 입

력 받아 의미없는 두 객체 사이에 불필요한 상태

와 이벤트를 제거하고, 생성 가능한 시나리오를 출

Fig. 7 Screen-shot of scenario generator
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력하도록 했다. 이때 루프 상황은 숫자로 입력 받

아 해당 숫자만큼 반복하는 것을 허용하도록 했

다. 생성한 시나리오는 이는 Fig. 7은 구현한 시나

리오 생성기를 보여주고 있으며, Fig. 8은 생성한

시나리오의 결과를 출력한 것이다.

3.3 시나리오 가시화

본 연구에서는 객체에 대하여 모델링 한 결과를

입력 값으로 받아 시나리오 생성기를 이용해 자동

으로 생성하고, 이렇게 생성 시나리오의 로그파일

을 입력받아 가시화했다. 가시화를 위해 미 해군

대학원의 MOVES Institute에서 개발한 Delta 3D

를 이용해 가시화했다. Delta 3D는 전장 시뮬레이

션에 필요한 전투 객체, 지형, 3차원 특수효과 기

능 등을 제공하며, 엔진의 모든 소스가 개방되어

있기 때문에 높은 접근성을 가지며, 상용화된 API

들과의 연동이 용이하다[18]. 예제 시나리오는

[(AS, RI), {(APR, RI) (AEAD, RI)}*(AEDA, RD)]

에 대하여 구현하였다. Fig. 9는 공격함과 정찰함

모두 초기 상태를 의미하며, Fig. 10은 공격함이

정찰함을 발견해 공격 준비 후 타격하는 것을 표

현한 것이다. Fig. 11은 정찰함이 파괴되어 시나리

오가 종료된 것을 의미한다. 이와 같이 생성된 시

나리오의 로그파일을 입력 받아 가시화하여 사용

자에게 직관적으로 시나리오 제공할 수 있다.

3.4 시나리오 생성 프로세스 제안

본 연구에서는 객체에 대하여 모델링 한 결과를

입력값으로 받아 생성 가능한 모든 시나리오를 시

나리오 생성기를 이용해 자동으로 생성하고, 생성

한 시나리오의 로그파일을 입력 받아 가시화 하는

일련의 과정을 고려한 시나리오 생성 프로세스를

Fig. 8 Result of scenario generation 

Fig. 9 STEP 1 (AS, RI)

Fig. 10 STEP 2 {(APR, RI) (AEAD, RI)}*

Fig. 11 STEP 3 (AEDA, RD) 

Fig. 12 Process of scenario generation
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Fig. 12와 같이 제안한다.

이 시나리오 생성 프로세스는 사용자가 각 객체

의 상태를 모델링하고, 제약 테이블을 통해 제약

사항을 정의하면 자동으로 시나리오를 생성하고,

생성된 시나리오가 어떻게 진행되는지 일련의 과

정을 가시화하여 미리 예측하지 못한 시나리오의

검증이 가능하다.

또한 일련의 과정을 가시화하여 사용자가 원하

는 파악하기 원하는 다양한 시나리오에 대한 직관

적인 제공이 가능하다.

4. 결  론

본 논문에서는 교전급 모델에 대하여 효과적으

로 구축하기 위해 교전 중 발생할 수 있는 모든 시

나리오를 미리 생성하는 방법론을 제안했다. 시나

리오 생성을 위해 Timed-FSA 이론을 이용해 객체

의 시나리오를 모델링하고, 모델링을 통해 생성한

객체의 시나리오를 조합한 후, 두 객체 사이의 제

약사항을 제약 테이블로 입력 받아 의미없는 상태

와 이벤트를 제거하였다. 그리고 DFS 알고리즘을

이용해 발생 가능한 시나리오를 생성하는 방안을

제시했다. 또한 예제 시나리오에 대해 제안한 방

법에 따라 시나리오 생성기를 구현해 생성 가능한

모든 시나리오를 생성하고, 생성한 시나리오를 로

그 파일로 입력 받아 Delta 3D를 이용해 가시화하

였다. 

본 연구에서 제안한 방안을 이용하면 생성 가능

한 모든 시나리오를 생성하여 다양한 상황에 대한

시나리오를 효과적으로 생성할 수 있으며, 제약 테

이블을 이용해 의미 없는 시나리오는 생성하지 않

을 수 있다. 하지만 현재의 연구 결과에서는 단순

한 상황에 대한 시나리오 생성 방안을 제시했다.

따라서 좀 더 복잡한 상황에 대한 시나리오의 생

성을 본 연구에서 제시한 상태 다이어그램으로 모

두 표현하게 된다면 상태 폭발 현상의 발생이 일

어날 수 있다. 이를 위해 고려해 볼 수 있는 연구

로는 모든 시나리오의 표현할 때 그 중에서는 사

용자가 원하는 시나리오를 좀 더 선별하는 방안이

있다. 예를 들어 시나리오의 생성을 위해 상태를

탐색할 때 특정 상태를 탐색하는 경우만 추출해

준다거나 혹은 특정 상태는 탐색하지 않는 시나리

오의 생성하는 방안 있다. 또한 시나리오 생성을

위한 모델링을 할 때 여러 개의 상태를 하나의 상

태로 계층적으로 표현하는 방안이 있다. 이에 대

한 구체적인 연구는 향후에 수행할 예정이다. 
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