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Abstract: In this paper, we propose an improved path planning method and obstacle avoidance algorithm for two-wheel mobile 

robots, which can be effectively applied in an environment where obstacles can be represented by circles. Firstly, we briefly 

introduce the rapidly exploring random tree (RRT) and single polar polynomial (SPP) algorithm. Secondly, we present additional two 

methods for applying our proposed method. Thirdly, we propose a global path planning, smoothing and obstacle avoidance method 

that combines the RRT and SPP algorithms. Finally, we present a simulation using our proposed method and check the feasibility. 

This shows that proposed method is better than existing methods in terms of the optimality of the trajectory and the satisfaction of the 

kinematic constraints. 
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I. 서론 

최근 드론 및 무인 자동차와 같은 자동 로봇(autonomous 

robot)이 중요한 이슈로 떠오르고 있다. 자동 로봇이란 높은 

자율성을 가진 로봇을 뜻하는 말로써, 예측할 수 없는 상황 

즉 동적 환경에서도 자가적인 결정을 내리고 행동하는 로봇

을 말한다. 이러한 자동 로봇에서는 경로 계획(path planning)

이 매우 중요한 부분을 차지하는데, 이는 경로 혹은 움직임

에 따라 로봇의 자율성이 얼마나 높은지 나타낼 수 있는 일

종의 척도가 되기 때문이다. 

경로 계획 알고리즘에서 가장 중점을 두는 부분은 최단 거

리를 가지는 경로를 생성하는 것이다. 기존의 경로 계획 알

고리즘에는 그래프(graph) 또는 트리(tree) 자료구조를 이용하

여 최단 거리 문제를 해결하는 Dijkstra [1], A* [2,3], 그리고 

D* [4,5] 알고리즘 등이 있다. 이 알고리즘들은 전체 지도를 모

두 정점(node)으로 세분화 한 후, 해당 알고리즘에 따라 최단 

거리를 찾아나간다. 그래프 또는 트리를 이용한 경로 계획 알

고리즘들은 실제 최적의 결과를 구하게 되어 있다는 장점이 

있으나, 복잡한 환경에서는 전체 정점을 모두 탐색 할 수도 

있게 되어 계산량이 많아진다는 비효율성을 가지고 있다. 

이와 같은 문제점을 해결하기 위해 몇 가지의 무작위 알고

리즘(randomized algorithm)이 연구 되었다. 무작위 알고리즘은 

무작위 샘플링(random sampling)을 기반으로 하는 알고리즘으

로, 전체 지도에서 무작위로 정점을 추출하여 각각의 알고리

즘을 적용하는 방법이다. 이 방법은 그래프 또는 트리 자료

구조를 이용한 방법에 비해 최적의 경로를 찾아낼 수는 없으

나, 계산량이 적고, 빠른 시간 안에 도착점까지의 경로를 생

성해 낼 수 있다는 장점이 있다. 이 방법을 이용하는 알고리

즘은 대표적으로 randomized potential field, probabilistic roadmap 

[6], RRT [7,8] 알고리즘 등이 있다. 그 중에서도 RRT는 

Voronoi region에서 착안한 빠른 공간 탐색 방법을 이용하여 

최근 각광받고 있는 이론이다. 

자동 로봇에서는 경로의 평활화(smoothing)도 경로 계획 못

지 않은 중요성을 가지고 있다. RRT를 이용한 경로 계획을 

실행하면 흔들림(jittering)을 가진 경로가 생성되는데, 이를 최

적화시키기 위한 가장 단순한 평활화 기법으로는 경로에서 

장애물이 없는 두 지점을 직선으로 연결하는 방법이 있다. 

하지만 이렇게 평활화 된 경로는 추종하는 로봇의 실제 동역

학을 만족시키지 못한다. 이를 해결하는 몇 가지의 평활화 

기법으로는 SPP 곡선[9], clothoid 곡선[10], B-spline 곡선[11] 

등을 이용하는 방법들이 있다. 

상기한 경로 생성과 경로 평활화는 기존 연구에서는 주로 

분리하여 연구가 진행되었지만, 실제 주행 로봇에 적용할 때

는 분리해서 생각 할 수 없는 관계이다. 이를 개선하기 위해 

최단 거리 경로와 로봇의 동역학을 모두 만족시키기 위한 몇 

가지 기존 연구 결과도 있었으나, 즉각적인 후처리를 필요로 

하여 예측 불가능한 계산 부하가 발생하거나[12], 최단 거리 

경로를 충분히 만족시키지 않는 결과를 도출하였다[13]. 

이 논문에서는 RRT를 통하여 전역적 경로 계획을 선행하

고, SPP를 통하여 계획된 경로의 평활화(smoothing) 및 이륜 

로봇의 기구학적 제약조건이 고려된 경로 생성 방법을 제안

한다. Section 2에서는 RRT 및 SPP에 대한 이론을 소개하고, 

Section 3에서는 제안된 방법을 사용하기 위해서 추가적으로 
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사용해야 하는 두 가지 방법을 제안한다. Section 4에서는 

RRT와 SPP를 통합한 경로 생성 및 장애물 회피 알고리즘을 

제안한다. Section 5에서는 시뮬레이션 결과를 살펴보고 마지

막으로 Section 6에서는 결론을 내린다. 

 

II. 관련 이론 

1. Rapidly Exploring Random Tree (RRT) 

RRT는 트리(tree) 자료구조를 이용한 경로 계획의 일종으

로 출발점을 기준으로 지도의 무작위 정점을 샘플링하여 도

착점까지의 정점 및 간선(edge)을 구하는 방법이다[7,8]. 

 

알고리즘 1. RRT 생성 알고리즘. 

Algorithm 1. The RRT generation algorithm. 

��������_���	
�, �, ∆�� 

1 �. init	
�
�; 

2 ��� � � 1 �� � �� 

3 
���� � ���� !_"����	�; 

4 
���� � �����"�_��#�$% �	
���� , ��; 

5 & � "�'�(�_#�)*�	
���� , 
�����; 

6 
��� � ��+_"����	
���� , &, ∆��; 

7 �. add_node	
����; 

8 �. add_edge	
���� , 
��� , &�; 

9 Return � 

 

알고리즘 1은 RRT를 생성하는 알고리즘을 의사코드

(pseudocode)로 나타낸 것이다. 먼저 지도에서 무작위 정점 


����를 추출한다. 기존 트리 �에 있는 정점 중에서 
����

와 가장 가까운 정점 
����을 찾고, 
����에서 
����에 도달

하기 위한 입력 &를 입력 셋(set) *에서 찾는다. 
���� , &를 

이용하여 ∆�만큼 시간이 지났을 때의 실제 상태 
���를 구

한다. 이 
���는 
����의 자식 정점(children node)으로 저장

되고 간선, 정점의 정보가 트리 �에 저장된다. 

RRT는 여러 장점들이 있으나, 가장 중요한 장점은 탐색 

하지 않은 위치를 더욱 효과적이고 빠르게 탐색해 나간다는 

것이다. 이는 RRT가 Voronoi bias를 가지고 있다는 성질이 기

인하는 장점이다. 알고리즘 1의 의사코드에 따라서 알고리즘

이 진행될 때, 트리 � 내부의 한 정점이 
����로 선택 될 확

률은 그 정점의 Voronoi region의 크기와 비례한다. Voronoi 

region의 크기가 크다는 것은 빈 공간이 크다는 것을 의미하

므로 결국 빈 공간을 탐색 할 확률이 커지게 되고, 이것이 

바로 Voronoi bias를 의미한다.  

2. Single Polar Polynomial (SPP) 곡선 

SPP 곡선은 경로의 평활화 기법으로 사용되는 이론으로써 

곡률이 연속적인 경로를 생성하여 로봇의 기구학적 제약조

건을 만족하는 경로를 생성 하는 기법이다[9]. 

경로 계획을 통해 생성된 경로들은 일반적으로 직선만으

로 이루어져 있거나, 직선과 원호를 결합한 형태로 이루어져 

있는 경우가 많다. 그러나 이러한 경로를 로봇이 완벽하게 

추종할 수 있는 경우는 많지 않다. 실제 로봇에는 기구학적 

제약조건이 있으나, 경로 계획을 통해 생성된 경로가 이를 

고려하지 않았기 때문이다.  

제약조건을 만족하는 곡선을 얻기 위해서, 곡선 상의 거리

에 대해 독립변수들이 균등하게 변할 수 있는 극 좌표계에서 

SPP를 이용하여 곡선을 표현할 수 있다. 그림 1은 임의의 

SPP 곡선 b를 나타낸 그림이다. SPP 곡선이 반지름이 �이고 

4	를 원의 중심으로 하는 원호를 대체한다고 할 때, 로봇의 

회전각 θ 에 따라 변화하는 반지름을 나타내는 변수 ( )r θ 와 

θ 에 대한 1차 도함수 ( ),r θ�  2차 도함수 ( )r θ�� 는 (1)과 같고, 

(2)와 같은 경계조건을 만족해야 한다. 
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여기서 ϕ는 헤딩각(heading angle) 이고, s는 원주거리일 때, 

곡률 k 는 다음과 같다. 

 

 

( )

2 2

3

2 2 2

( ) 2 ( ) ( ) ( )
( )

( ) ( )

d r r r r
k

ds
r r

ϕ θ θ θ θ
θ

θ θ

+ −
= =

+
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�

 (3) 

 

(3)에 (1), (2)를 대입하여 계수 
0

a ~
5

a 를 구하면 다음과 같다. 

 

 
0 1 2 3 4 52

, 0, , , , 0
2 2

R R R
a R a a a a a

µ µ
= = = = − = =  (4) 

 

그러므로 다음과 같은 식을 얻을 수 있고, 이는 SPP 곡선의 

궤적을 나타낸다. 
 

 
2 3 4

2
( ) 1

2 2
r R

θ θ θ
θ

μ μ

⎛ ⎞
= + + +⎜ ⎟

⎝ ⎠
 (5) 

 

상기 SPP 곡선을 사용하더라도 출발점 및 도착점의 헤딩

각 ϕ에 따라서 1-segment, 즉 하나의 곡선 혹은 직선만으로

는 경로를 생성하지 못할 수도 있다. 이 때는 2-segments를 

사용하여 경로를 생성해야 하는데, 이를 판별하는 기준이 출

발점과 도착점이 대칭적인지 혹은 비대칭적인지 확인 하는 

것이다. 대칭성을 판별하기 위해 β 를 다음과 같이 정의한다. 

 

그림 1. 주행 로봇의 회전각 θ 에 따른 SPP 곡선의 반경 변화.

Fig.  1. The radius change of the SPP curves for different rotation 

angle θ. 
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그림 2. 비대칭적인 두 점을 연결하는 경로 (a), (b)와 대칭적

인 두 점을 연결하는 경로 (c) ~ (e). 

Fig.  2. Path (a) and (b) which are connecting asymmetrical two 

points and (c) ~ (e) which are connecting symmetrical two 

points. 

 

 
01

0

tan
f

f

y y

x x
β −

⎛ ⎞−
= ⎜ ⎟⎜ ⎟−⎝ ⎠

 (6) 

 

출발점 
0 0 0 0

( , , ) p x y ϕ= 와 도착점 ( , , )f f f fp x y ϕ= 가 다

음을 만족하면 두 점이 대칭적이라고 한다. 
 

 
0

( )fϕ β ϕ β− = − −  (7) 

 

그림 2와 같이 대칭적인 두 점을 연결하는 경로는 1-

segment로 생성하고 비대칭적인 두 점을 연결하는 경로는 2-

segments를 사용하여 생성하면 된다. 

1-segment를 이용한 경로는 직선 또는 SPP 곡선 1개로 이

루어져 있으며, 2-segments를 이용한 경로는 직선 + SPP 곡선, 

SPP 곡선 + 직선 또는 SPP 곡선 2개로 이루어져 있다. 그림 

2의 경로에서 곡선부는 SPP 곡선이 아닌 원호로 표현되어 

있으나 실제 SPP 곡선을 나타내며, 각 경로가 생성될 조건은 

논문 [10]을 참조하였다. 

 

III. 추가적인 방법 

제안된 방법을 사용하기 위하여 기존 사용되었던 RRT 및

경로 평활화 방법들을 일부 수정하여 적용하여야 한다. 이를 

위하여 다음의 2가지 수정된 방법들을 제시한다. 

1. 도착점 편향 RRT 

RRT는 Voronoi bias에 따라서 빈 공간을 빠르게 탐색 할 

수 있고, 장애물이 있는 공간이나 막혀있는 공간에서도 샘플

링의 무작위성으로 인하여 회피 및 탈출 할 수 있다. 그러나 

기본적으로 비용함수에 의한 bias가 생성되는 그래프 자료구

조를 이용한 경로 생성 알고리즘에 비해 경로의 수렴 가능성

이 낮다는 단점이 있다. 이 단점을 상쇄시키기 위하여 일정 

확률로 도착점에 편향된 bias를 인가한다. 이에 관한 연구들

도 진행되고 있으나[14], 제안된 방법에 적용하기 위해서는 

추가적인 알고리즘이 필요하다. 도착점 편향에 대한 알고리

즘을 다음과 같이 제시한다. 

알고리즘   2. 도착점 편향 RRT를 이용한 경로 생성 알고리즘. 

Algorithms 2. The path generation algorithm using the goal biased 

RRT. 

��������_	
�����_������, ��, �, �, ∆�� 

1 �. init����; 
2 ���  ! 1 #� ∞ %� 

3 & ! �
�	�'�(��_����
	_�)	*����; 
4 +� & , � 

5 -���� ! -�; 
6 ./0. 

7 �	
�� ! ����
	_1������; 
8 ��
	 ! �����1�_����2*
���	
�� , ��; 
9 3 ! 1�'�4�_��5)���	
�� , ��
	�; 
10 ��� ! ��6_1�������
	 , 3, ∆��; 
11 �. 7dd_node���
	�; 
12 �. 7dd_edge���
	 , ���, 3�; 

13 +� <�� = ��< , � 

14 �. path_to_root���, �	�����; 
15 B�.CD; 
16 Return �	���� 
 

알고리즘 2는 도착점으로 편향된 RRT 경로 생성 알고리즘

이다. 기존 RRT와의 차이점은 Line 3~7과 13~15이다. 먼저 

Line 3~7은 확률 �에 따라 �	
��가 ��로 선택되도록 하는 일

종의 bias를 적용한 부분이다. 확률 �는 빠른 수렴성과 장애

물 회피간의 trade off 관계에 따라 결정 할 수 있다. 일반적인 

RRT는 Voronoi bias에 따라 탐색하지 않은 지역에 대한 방향

성이 부여되나, 목표점에 대한 방향성이 부여되지 않은 상태

이기 때문에 수렴이 굉장히 늦다. 이러한 문제를 해결하기 

위하여 일정 확률 �만큼의 도착점에 대한 방향성을 부여한

다. 이 방향성이 너무 작다면 목표점에 대한 방향성이 매우 

낮을 수 있다. 반면에 이 방향성이 너무 크다면 지역 최소 

점(Local minima)에 빠졌을 때 도착점의 방향으로만 무작위 

샘플링을 진행하므로 탈출하기 위한 시간이 오래 걸린다. 장

애물이 적은 상황에서는 확률 �를 크게 잡아서 빠르게 수렴

하도록 선정 할 수 있고, 장애물이 많은 상황에서는 확률 �
를 작게 잡아서 지역 최소 점에서 충분히 빠져 나오도록 선

정할 수 있다. 

Line 13~15는 제안된 방법에 적용하기 위해 추가된 알고리

즘이다. 샘플  에서 로봇의 상태 ��가 ��에 도달 했다고 볼 

수 있는 반경 ε 근처에 들어가면 RRT 생성을 마치고, 도착

점에서부터 부모 노드를 거슬러 올라가서 출발점까지 도달

하는 실제 경로를 추출하여 경로에 해당하는 정점 셋 �	����
를 얻는다. 반경 ε 은 RRT의 특성상 도착점 근처에 도달 하

였더라도 정확히 도착점이 아니라면 수렴한 것으로 보지 않

고 계속 알고리즘을 진행하기 때문에, 수렴하였다고 볼 수 

있는 범위 내에서 계산량을 줄이기 위하여 적용되었다. 

그림 3과 4는 RRT에 수렴 반경 ε 을 적용하지 않았을 때

와 적용 하였을 때의 시뮬레이션 결과이다. 시뮬레이션은 출

발점 (0,0)과 도착점 (400,400)을 입력으로 하여 진행하였고 

수렴 반경 ε 은 50으로 설정하였다. 실선으로 이루어진 원은 

RRT가 한 스텝당 무작위로 샘플링 한 위치를 나타내며 파선

으로 이루어진 원은 수렴 반경을 나타낸다. 무작위 샘플링을 
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사용하는 알고리즘인 RRT의 특성으로 인하여 수렴 반경이 

커질수록 트리의 가지(branch), 즉 샘플링 횟수가 적다는 것

을 알 수 있다. 그러나 정확한 도착점 (400,400)에는 미치지 

못하므로 두 상관관계를 적절히 고려하여 수렴 반경 ε 을 선

정하여야 한다. 수렴 반경을 정하는 부분인 Line 13은 일반적

인 유클리드 거리(Euclidean distance)를 기준으로 작성하였으

나, 확률적 정보가 존재할 경우 마할라노비스 거리

(Mahalanobis distance) [15]를 사용하여 더 적절한 수렴반경을 

지정할 수도 있다. 

2. SPP 곡선 생성을 위한 전처리 평활화 

도착점으로 편향된 RRT로 생성된 출발점부터 도착점까지

의 정점 셋 NRRT 는 후처리를 거치지 않으면 흔들림을 가지고 

있는 최적이 아닌 경로를 나타내게 된다. 이를 제거하기 위해 

먼저 가장 기본적인 평활화 기법을 이용하여 NSMOOTHED 를 생

성한 후, SPP 곡선을 위한 새로운 정점 셋 NSPP 를 만든다. 

알고리즘 3. SPP 곡선을 생성하기 위한 전처리 평활화. 

Algorithm  3. The pre-smoothing for the generation of the SPP curve. 

���_5��_1	

�2�������� , G�
���	 , 
HI� 

1 ��������� . init�����,��; 

2 J ! length������; 

3 ���  ! 1 #� J %� 

4 ���, L�� ! ����,�; 

5 M��, L�N ! ����,� �; 

6 G!��	 ! <����,� � = ����,�<
G�
���	 ; 

7 O ! tan"� PL� = L��� = ��Q ; 
8 ��� R ! 1 #� G�
���	  %� 

9 �!��	 ! �� S R · G!��	 cos�O� ; 
10 L!��	 ! L� S R · G!��	 sin�O� ; 
11 s ! 4
''�1�
�_42�4J�
HI, �!��	, L!��	�;
12 +� s !! TRUE 

13 ��������� . 7GG_&ZG[�����,� ��; 
14 Return ��������� 

 

알고리즘 3은 가장 간단한 평활화 기법을 나타낸 표이다. 

����에서 먼저 인접한 정점의 거리를 원하는 만큼 등분 한

다. 이후 출발점에서부터 도착점까지 간선의 길이를 등분한 

만큼 증가시켜 나가면서 장애물 충돌 검사를 실행한다. 장애

물과 충돌한다면 두 인접한 정점 중에서 나중 샘플의 정점을 

���������에 저장한다. 이 평활화 알고리즘을 이용하면 장

애물과 충돌하지 않는 선에서 그 사이의 정점들이 간략화 되

어 더 최적인 경로가 생성된다. 

 

IV. 방법 

Section 4에서는 상기 RRT와 SPP 곡선을 융합하여 RRT로 

계획된 경로를 평활화하고 이륜로봇의 기구학적 제약조건을 

만족하면서도 장애물을 회피하는 경로 생성 방법을 제시한다. 

1. NSPP 의 선정 및 NSPP 를 경유하는 SPP 곡선 생성 

NSMOOTHED 를 SPP 곡선 생성에 이용하려면 먼저 새로운 정

점 셋 NSPP 를 만들어야 한다. 그림 5는 임의의 출발점과 도

착점에서 정점의 위치에 따른 SPP 곡선 경로가 어떻게 생성

되는지 도시한 그림이다. 타원은 출발점과 도착점을 나타내

고 마름모는 SPP 곡선의 중심, 사각형은 NSMOOTHED, 원은 

NSPP를 나타낸다. 점선은 기존의 NSMOOTHED 를 그대로 사용할 

경우의 경로이고, 일점쇄선은 NSPP 를 사용할 경우의 경로이

다. 기존의 NSMOOTHED 를 그대로 사용할 경우에는 생성된 경

로가 최적 경로의 외부로 이탈하여 전체 경로의 길이가 길어

지는 것을 볼 수 있고, 반대로 ��##를 사용할 경우에는 최적 

경로의 내부로 이탈하여 전체 경로의 길이가 짧아지는 것을 

볼 수 있다.  

그림 6은 NSPP 가 기존 NSMOOTHED 에서 얼마나 떨어져 있느

냐에 따라서 SPP 곡선 경로가 어떻게 생성되는지 나타낸 그

림이다. 주행 로봇을 구동시키는 환경과 개발자가 중요하게 

생각하는 상황에 따라 NSPP 를 생성하는 기준이 달라진다. 

NSPP 가 NSMOOTHED 에 가까울수록 경로에서 덜 이탈하는 모습

을 볼 수 있다. 이는 장애물이 많은 환경에서는 NSPP 를 

NSMOOTHED 에 가깝게 정해서 기존 경로를 최대한 추종하게 

 

그림 3. 수렴 반경 ε 을 적용하지 않았을 때의 RRT 결과. 

Fig.  3. The result of the RRT obtained when the convergence region

ε is not used. 

 

 

그림 4. 수렴 반경 ε 을 적용하였을 때의 RRT 결과 (ε = 50). 

Fig.  4. The result of the RRT obtained when the convergence region

ε (ε = 50) is used. 
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하면 장애물과의 충돌을 방지 할 수 있다는 뜻이다. 반대로 

장애물이 많지 않은 환경에서는 NSPP 를 NSMOOTHED 에서 멀도

록 지정하여 경로를 단축하도록 할 수도 있다. 

제안된 방법에서 초기 NSPP 는 그림 5와 같이 NSMOOTHED 에 

있는 출발 정점과 도착 정점은 그대로 사용하면서, 연속한 

두 정점의 중간 지점을 새로운 정점으로 생성하여 사용하였

다. 이와 같은 방법은 전체 경로의 길이를 가장 짧게 하고, 

곡률이 작은 곡선을 생성하여 로봇의 기구학적 제약조건을 

최대한 만족하는 초기 경로를 생성한다. 

 

 

그림 5. NSMOOTHED 와 NSPP 를 사용한 경로의 차이. 

Fig.  5. The difference of the path between NSMOOTHED and NSPP. 

 

 

그림 6. NSPP 의 위치에 따라 생성된 경로들의 차이. 

Fig.  6. The difference of the path according to the location of the 

NSPP. 

2. 장애물 충돌 판단 

Section 4-1의 방법을 사용하면 기구학적 제약조건을 만족

하는 경로가 생성되지만 SPP 곡선을 사용한 경로는 장애물 

회피 기능을 가지고 있지 않기 때문에 장애물 회피 알고리즘

을 사용하여야 한다. 장애물 회피 알고리즘을 사용하기 위해

서는 먼저 장애물이 현재 경로를 통과하는 로봇과 충돌 했는

지를 판단할 수 있는 기준이 필요하다. 제안된 방법은 먼저 

장애물의 반경이 SPP 곡선의 반경보다 더 큰지 확인하고, 장

애물이 경로와 충돌할 가능성이 있는 상태인지 확인한 후, 

충돌할 가능성이 있는 상태라면 실제 충돌하는 경로인지 확

인하는 세 가지 판단을 내린다. 이 세 가지 판단을 내릴 기

준을 위하여 세 가지 가정을 세운다. 

첫 번째, 장애물의 모양을 원으로 가정하고 실제 장애물보

다 더 크게 설정한다. 장애물은 모양에 따라 크게 벽, 물체의 

2가지로 나눌 수 있다. 그 중 물체는 일반적으로 유한한 구

간의 폐쇄된 도형의 형태를 가지고 있는데, 이로 인해 장애

물을 해당 장애물이 내접하는 원으로 가정하는데 큰 문제가 

없다. 따라서 제안된 방법은 모든 장애물을 고려하는 것이 

아닌 물체만으로 이루어진 장애물들을 고려한다. 이렇게 가

정된 원형 장애물은 장애물의 원점으로부터 표면까지 일정

한 거리를 가지고 있고, 곡률이 일정하다는 성질로 인하여 

SPP 곡선을 사용하여 장애물을 회피할 때, 특성을 고려하기 

쉬워진다. 또, 추후 사용할 알고리즘의 특성상 장애물과 경로

의 접점이 생기더라도 실제 로봇이 충돌하지 않도록 장애물

을 더 크게 설정한다. 두 번째, SPP 곡선을 원으로 가정한다. 

SPP 곡선은 (2)에서 알 수 있듯이, 중심 pc 에서부터 시작 정

점과 종료 정점까지의 거리가 반경 R 으로 일정하다. 이는 

곧 반경이 R 인 원호로 가정 할 수 있다는 뜻이며, Section 4-3

의 장애물 회피 알고리즘을 이용하기 위하여 반경이 �인 원

으로 가정하였다. 마지막으로, SPP 곡선 1개에 대해서만 장애

물 충돌 판단을 하였다. 제안된 방법은 Section 2-2에 의해 모

든 경로가 직선과 SPP 곡선으로 이루어져 있으며, 직선부는 

RRT에서 생성한 경로를 그대로 추종하면 장애물에 충돌하

지 않는다. 결국 SPP 곡선 1개에 대한 장애물 회피 문제로 

간략화 할 수 있다. 상기 세 가지의 가정을 통하여 SPP 곡선

과 장애물의 관계는 두 원의 관계로 성립하게 된다. 

장애물 충돌을 판단하는 조건은 다음과 같다. 먼저, 장애물

의 반경과 SPP 곡선의 반경을 비교한다. 

그림 7은 장애물의 반경이 SPP 곡선의 반경보다 클 때의 

한 가지 상태를 도시한 그림이다. RRT로 생성된 직선 경로 a

와 b는 장애물을 회피 하도록 생성되기 때문에, 장애물과 직

선 a, b 사이에 각각 2개의 교점이 생기는 상태는 일어나지 

않는다. 그러므로 그림 7의 상태가 가장 최악의 상황으로 생

각 할 수 있으나, 반경이 R 보다 큰 직선 a, b의 내접원 중에

서 SPP 곡선과 교차하는 내접원은 없으므로 장애물의 반경

이 SPP 곡선의 반경보다 크다면 충돌할 가능성은 없다는 것

을 알 수 있다. 

두 번째로, 장애물과 SPP 곡선의 관계로부터 충돌 가능성

을 판별한다. 그림 8은 장애물과 초기 SPP 곡선의 중심 거리

에 따른 관계를 나타낸 그림이다. 이점쇄선은 실제 SPP 곡선

을 나타내고, 반지름이 R 인 실선으로 이루어진 원은 초기 
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그림 7. 장애물의 반경이 SPP 곡선의 반경보다 큰 경우. 

Fig.  7. The case where the radius of an obstacle is bigger than the 

radius of the SPP curve. 

 

(a) External. (b) Externally tangent. 

(c) Secant. (d) Internally tangent. 

(e) Internal.  

그림 8. 장애물과 초기 SPP 곡선의 관계. 

Fig.  8. The relation between an obstacle and the initial SPP curve. 

 

SPP 곡선을 나타내며, 일점쇄선으로 이루어진 원은 장애물을 

나타낸다. 그림 8을 통하여 두 원의 관계에서 로봇과 장애물

이 충돌할 수 있는 관계는 두 원이 만남일 때로 고려할 수 

있다. 가정에 의하면 외부, 외접일 때는 충돌하지 않으나, 실

제 SPP 곡선은 가정한 원보다 반지름이 더 크기 때문에 충

돌할 가능성이 생기므로 외부, 외접일 때도 충돌하는 것으로 

판단해야 한다. 

 
(a) External and externally tangent.           (b) Secant. 

그림 9. 장애물이 초기 SPP 곡선과 충돌하는 영역. 

Fig.  9. The region of the collision between an obstacle and the initial 

SPP curve. 

 

마지막으로, 상기한 충돌 가능성 판단에서 충돌할 가능성

이 있는 외부, 외접 그리고 만남 상태일 경우, 실제로 장애물

과 SPP 곡선이 충돌하는지 확인 할 수 있는 조건을 만들어

야 한다. 

그림 9에서 실제 SPP 곡선과 충돌하는 장애물의 위치는 

각각의 영역 �에 해당한다. 그러므로 외부, 외접일 때는 그

림 9(a)와 같이 직선 7, H, \로 이루어진 영역 �에 원의 중심

이 있다면 충돌하는 것으로 처리하였고, 만남일 때는 그림 

9(b)와 같이 직선 7, H, \, G로 이루어진 영역 �에 원의 중심

이 있다면 충돌하는 것으로 처리하였다. 

3. 장애물 회피 알고리즘 

상기 Section 4-2를 통해 장애물이 경로와 충돌하는 상태가 

되면 그림 10과 같이 반경이 �]인 SPP 곡선을 새로 만들어

야 한다. 이때 가장 최적의 �]는 기존 RRT로 생성된 경로와 

내접이면서, 장애물과 내접의 관계를 가지고 있어야 한다. 초

기 SPP 곡선을 나타내는 원의 중심을 ��, L�라고 하고, 반경

을 �이라고 할 때, 새로운 SPP 곡선을 나타내는 원의 중심 

��$, L$�과 �]는 다음과 같은 수식을 연립하여 얻을 수 있다. 
 

 

2 2

2 2

' sin ( ( ' ) ( ' ) )sin

' ( ' ) ( ' )

' ( ( cos ) ')

s s

obs obs

s f

R l x x y y

R r d x x y y

R p l u p

σ σ

σ

⎧ = = − + −
⎪
⎪

− = = − + −⎨
⎪

= + −⎪
⎩

⋅

 (8) 

 

pobs 는 장애물의 중심, ps 는 NSMOOTHED 의 한 정점, 그리고 

u0 와 uf 는 각각 시작 정점의 단위 방향 벡터와 종료 정점의 

단위 방향 벡터를 나타낸다. (8)을 연립하여 생성된 ��$, L$�와 

�]를 사용하여 새로운 시작 정점과 종료 정점을 구할 수 있

고, 이를 통해 SPP 곡선을 생성하면 장애물에 내접하는 최적

의 SPP 곡선을 생성 할 수 있다. 

 

 

그림 10. 장애물에 충돌하지 않는 최적의 SPP 곡선. 

Fig.  10. The optimal SPP curve that does not collide with an 

obstacle. 

Yeong-Sang Park and Young-Sam Lee 
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V. 시뮬레이션 

첫 번째 시뮬레이션은 출발점 (0,0)과 도착점 (400,400)을 

입력으로 하여 진행하였다. 장애물은 임의의 네 점 (180,180), 

(310,230), (150,350), (300,350)을 중심으로 하고 반경 50인 원

을 사용하였다. �	
�� ! ��일 확률 변수 �는 0.5로 지정하였

다. 프로그램을 구동한 PC는 클럭속도가 3.40GHz인 Intel 

Core i7-4770 프로세서를 기반으로 하고 8GB 메모리를 가지

고 있다. 

그림 11은 시뮬레이션 결과이다. 원은 장애물을 나타내며, 

실선은 제안된 방법으로 생성된 경로를 나타내고, 점선은 기

존 RRT에 간단한 직선 평활화만을 적용한 경로를 나타낸다. 

직선부에서는 기존 RRT와 큰 차이가 없지만, 곡선부에서 제

안된 방법은 부드러운 곡선을 그리며 제약조건을 만족시키

는 것을 볼 수 있다. 

두 번째 시뮬레이션은 장애물 회피 알고리즘의 성능을 판

별하기 위해서, (180,180)에 있는 장애물의 위치를 (188,203)으

로 변경하여 장애물과 경로가 충돌하도록 조정하였다. RRT

는 기본적으로 절대 장애물에 부딪히지 않는 장애물 회피 기

능을 가지고 있기 때문에 직선구간에서의 장애물 회피는 고

려할 필요가 없다. 그러므로 곡선구간에서의 장애물 회피, 즉 

SPP 곡선이 생성되는 구간에서만 장애물 회피 기능이 적용

되어 있으며, 이 구간에서 장애물 회피가 되는 것을 증명한

다면 전 구간에서의 장애물 회피가 보장된다. 추가적으로 첫 

번째 시뮬레이션에서 구해진 NSMOOTHED 를 이용하여 기존 경

로와 같은 경로를 생성하도록 함으로써 RRT가 경로를 변경

하지 않게 하였다. 

그림 12는 제안된 장애물 회피 알고리즘을 사용하지 않는 

경로 생성 그래프이고, 그림 13과 14는 제안된 장애물 회피 알

고리즘을 사용하는 경로 생성 그래프이다. 점선으로 이루어진 

원은 새로운 SPP 곡선을 가정한 원을 나타내는데, 장애물에 

내접한 최적의 SPP 곡선이 생성되었다는 것을 볼 수 있다. 

세 번째 시뮬레이션은 제안된 경로 계획의 성능을 판별하기 

위해서 목표 bias 확률 �에 따른 평균 실행시간을 측정하였다. 

 

 

그림 13. 제안된 장애물 회피 알고리즘을 사용하는 경로 생성. 

Fig.  13. The path generation using the proposed obstacle avoidance 

algorithm. 

 

 

그림 14. 제안된 장애물 회피 알고리즘을 사용하는 경로 생

성 (확대). 

Fig.  14. The path generation using the proposed obstacle avoidance 

algorithm (zoom-in). 
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그림 11. 제안된 방법과 기존 RRT 경로의 차이. 

Fig.  11. The difference between the proposed method and the 

original RRT path. 

 

 

그림 12. 제안된 장애물 회피 알고리즘을 사용하지 않는 경

로 생성. 

Fig.  12. The path generation not using the proposed obstacle 

avoidance algorithm. 
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그림 15. 제안된 방법을 500회 반복했을 때의 실행 시간 그

래프 ( p = 0.20). 

Fig.  15. The execution time graph when the proposed method is 

iterated 500 times ( p = 0.20). 

 

표   1. 목표 bias 확률 p 에 따른 총 실행 시간. 

Table 1. The total execution time for various goal bias probability p. 

p RRT (s) SPP smoothing (s) Total (s) 

0.10 0.6303 0.0294 0.6597

0.20 0.5451 0.0312 0.5763 

0.25 0.5088 0.0346 0.5435 

0.30 0.5299 0.0338 0.5637 

0.35 0.5478 0.0343 0.5821 

0.40 0.5272 0.0352 0.5623 

0.45 0.5833 0.0356 0.6189 

0.50 0.6463 0.0349 0.6812 

 

그림 15는 확률 � ! 0.20일 때, 제안된 방법을 500회 반복

한 실행 시간을 나타낸 그래프이다. 평균 실행 시간은 약 

0.5763초로, RRT가 무작위 샘플링이기 때문에 편차가 심했다. 

기존 RRT는 약 0.5451초의 실행 시간을 가지고 있었으며, 

SPP 평활화 및 장애물 회피 알고리즘이 전체 실행시간의 약 

5.5%로, 무시할 수 있는 수준인 것으로 나타났다. 

표 1은 확률 �에 따른 총 실행 시간을 나타낸 표이다. 모

두 500회 반복한 평균 값이며, RRT와 SPP 평활화를 나누어

서 나타내었다. RRT의 특성 때문에 확률 �와 총 실행 시간

의 관계가 선형적이지 않다는 것을 알 수 있다. 실제 제안된 

방법을 사용할 환경을 먼저 시뮬레이션 해보고 가장 적절한 

확률 �를 선정하는 것이 중요하다. 

마지막으로 대표적인 경로 계획 알고리즘인 A* 알고리즘

과 제안된 방법의 성능 차이를 알아보았다. A* 알고리즘은 

개발자가 선정한 휴리스틱 방법에 따라서 비용함수가 최소

가 되는 방향으로 경로를 만드는 알고리즘으로써, 비용함수 

( )f n 은 다음과 같다. 

 

( ) ( ) ( )f n g n h n= +                 (9) 

 

( )g n 은 격자 한 칸을 이동할 때의 이동 거리이고, `�&�은 

목적지까지의 거리이다. 대표적으로 A* 알고리즘에 사용하

는 휴리스틱 방법은 맨해튼 방법, 직선 방법 등이 있으며, 이

는 ( )h n 에 영향을 미친다. 

 

그림 16. A* 알고리즘을 사용한 경로 계획 (맨해튼 거리). 

Fig.  16. The path planning using the A* algorithm (Manhattan 

distance). 

 

 

그림 17. A* 알고리즘을 사용한 경로 계획 (직선 거리). 

Fig.  17. The path planning using the A* algorithm (Straight 

distance). 

 

A* 알고리즘의 시뮬레이션을 위해 Alex Andriën의 report 

[16]에 수록된 프로그램을 사용하였으며, 프로그램을 구동한 

PC는 상기 제안된 방법의 시뮬레이션에서 사용한 PC와 같다. 

그래프 또는 트리를 이용한 알고리즘은 시뮬레이션을 할 때

마다 다른 결과가 출력되는 무작위 알고리즘에 비해 항상 같

은 경로를 출력하고 알고리즘 수행시간이 크게 달라지지 않

으므로 1회의 시뮬레이션만 수행하였다. 

그림 16은 맨해튼 거리를 사용한 A* 알고리즘을 사용한 

경로 계획이고, 그림 17은 직선 거리를 사용한 A* 알고리즘

을 사용한 경로 계획이다. A* manhattan은 총 2.971초의 실행 

시간을 사용하였고, A* straight는 총 397.784초의 실행 시간을 

사용하였다. 제안된 방법에 비해 매우 큰 실행 시간을 보여

주었으며, 기구학적 제약조건을 만족하지 않는 경로가 생성

되어 실제 실험에 적용하기 힘들 것이라는 것을 알 수 있다. 
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VI. 결론 

일반적으로 사용되는 경로계획들은 계산량이 많거나, 직선

만으로 이루어진 한계 때문에 계획된 경로를 그대로 로봇에 

적용하지 않는다. 이 논문에서는 다른 경로계획들에 비해 계

산량 및 계산 속도 측면에서 현저한 향상을 보여주고 있는 

RRT를 이용하여 경로계획을 한 뒤, SPP 곡선을 이용한 평활

화를 통해 로봇의 제약조건을 만족하는 경로가 생성 될 수 

있는 방법을 제안하였다. 제안된 방법을 이용하여 시뮬레이

션 한 결과 단순히 기존 RRT만 사용한 결과에 비하여 좋은 

성능을 가지면서도 실행 시간이 다른 경로계획들에 비해 적

었다. 기존 제시된 방법들에 비해 초기에 전역적으로 경로를 

생성하기 때문에 추가적인 계산 부하가 발생하지 않고, 직선 

경로를 최대한 이용함으로써 최단거리 경로를 만족하는 장

점을 가진다는 것을 확인하였다. 제안된 방법을 통해서 경로 

계획만이 아닌 실제 로봇에 적용할 경로를 생성할 경우에도 

로봇의 기구학적 제약조건을 고려하여 최적의 결과를 얻어

낼 수 있을 것으로 기대된다. 

 

REFERENCES 

[1] T. H. Cormen, C. E. Leiserson, R. L. Rivest, and C. Stein, 

Introduction to Algorithms, Second Edition, MIT Press and 

McGraw-Hill, pp. 595-601, 2001. 

[2] W. Zeng and R. L. Church, “Finding shortest paths on real 

networks: the case for A*,” International Journal of 

Geographical Information Science, vol. 23, no. 3-4, pp. 531-543, 

Mar.-Apr. 2009. 

[3] G.-Y. Song and J.-W. Lee, “Path planning for autonomous 

navigation of a driverless ground vehicle based on waypoints,” 

Journal of Institute of Control, Robotics and Systems (in 

Korean), vol. 20, no. 2, pp. 211-217, 2014. 

[4] S. Anthony, “Optimal and efficient path planning for partially-

known environments,” Proc. of the IEEE International 

Conference on Robotics and Automation, vol. 4, pp. 3310-3317, 

May 1994. 

[5] S. Anthony, “The focussed D* algorithm for real-time 

replanning,” Proc. of the International Joint Conference on 

Artificial Intelligence, pp. 1652-1659, Aug. 1995. 

[6] J. Barraquand, L. Kavraki, J.-C. Latombe, T.-Y. Li, R. Motwani, 

and P. Raghavan, “A random sampling scheme for path 

planning,” International Journal of Robotics Research, vol. 16, 

pp. 759-774, 1996. 

[7] S. M. Lavalle, “Rapidly-exploring random trees: A new tool for 

path planning,” 1998. 

[8] D.-H. Kim, Y.-S. Choi, R.-J. Yan, L.-P. Luo, J. Y. Lee, and C.-S. 

Han, “Efficient path planning of a high DOF multibody robotic 

system using adaptive RRT,” Journal of Institute of Control, 

Robotics and Systems (in Korean), vol. 21, no. 3, pp. 257-264, 

2015. 

[9] I. Jeong and J. Lim, “Trajectory generation for mobile robot,” 

The Conference of The Institute of Electronics and Information 

Engineers (in Korean), pp. 25-30, Oct. 1992. 

[10] Henrie, Joshua and Wilde, Doran, “Planning continuous 

curvature paths using constructive polylines,” Journal of 

Aerospace Computing, Information, and Communication, vol. 4, 

no. 12, pp. 1143-1157, 2007. 

[11] H.-M. Lee, M.-H. Kim, and M.-C. Lee, “A UGV hybrid path 

generation method by using B-spline Curve’s control point 

selection algorithm,” Journal of Institute of Control, Robotics 

and Systems (in Korean), vol. 20, no. 2, pp. 138-142, 2014. 

[12] Y. J. Yoon, J. Kim, and D.-J. Kang, “The study of the 

autonomous driving method for tracking way point at the 

unmanned vehicle,” Proc. of 2011 26th Institute of Control, 

Robotics and Systems (ICROS) Annual Conference (in Korean), 

Gwangju, pp. 1-5, May 2011. 

[13] C. Moon and W. Chung, “Motion planning scheme on the basis 

of RRT for a high-speed navigation of a two wheeled mobile 

robot,” Proc. of the Annual Spring & Fall Conference of The 

Korean Society of Mechanical Engineers (in Korean), pp. 2178-

2183, 2013. 

[14] C. Urmson and R. Simmons, “Approaches for heuristiclly 

biasing RRT growth,” Proc. of IEEE International Conference 

on Intelligent Robots and Systems (IROS), pp. 1178-1183, 2003. 

[15] P. C. Mahalanobis, “On the generalised distance in statistics,” 

Proceedings National Institute of Science, India, vol. 2, no. 1, pp. 

49-55, Apr. 1936. 

[16] A. Andriën, “Topology optimization versus A*: a comparison 

for 2D robot path planning,” Eindhoven University of 

Technology, Netherlands, Report, Dec. 2012. 

 

 

박 영 상 

2015년 인하대학교 전자공학과 졸업. 

2015년~현재 인하대학교 대학원 전기

공학과 석사과정 재학 중. 관심분야는 

경로 계획, 플랜트 제어, 알고리즘. 

 

 

 

이 영 삼 

제어 · 로봇 · 시스템학회 논문지, 제15권 제4호 참조. 

 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


