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Ⅰ. 인공지능의 이해





인공지능의 개념과 특성

1) 인공지능(AI: Artificial Intelligence)의 개념

• 인간의 지적 능력을 컴퓨터로 구현하는 과학 기술

• 상황을 인지하고 이성적·논리적으로 판단·행동하며 감성적·창의적인
기능을 수행하는 것을 포함

• 인간의 지능이 나타내는 특성 및 기능을 컴퓨터 기술을 활용하여
인공적으로 구현하는 것을 목적으로 함

• 인공지능은 인간의 인식, 학습, 추론과 같은 지능적 활동을 모방하여
인공적으로 구현한 컴퓨터 시스템이자 이를 연구하는 학문 분야

인공지능의 정의



01. 인공지능의 원리

2) 인공지능의 특성

• 인간은 감각 기관을 통해 정보를 받아들이고 학습

• 인공지능은 센서를 통해 환경을 인지하고 수집된 데이터를 바탕으로 판단



01. 인공지능의 원리

인공지능의 지능적 판단

• 인공지능의 지능적 판단 요소에는 학습 능력, 추론 능력, 인식 및 지각 
능력 등이 포함됨.

• 튜링 테스트

‐ 컴퓨터가 인간처럼 생각할 수 있는지를 테스트

‐ 질문자가 컴퓨터와 인간을 구분하지 못하면 인공지능으로 간주



01. 인공지능의 원리

인공지능의 작동 원리

• 3단계 작동 방식

‐ 인식: 센서를 통해 환경을 인지하고 데이터를 수집

‐ 학습: 수집한 데이터의 패턴과 특징을 학습

‐ 추론: 학습한 결과를 바탕으로 새로운 데이터에 대한 판단을 수행

인식

인공지능을 활용하는 목적에 
따라 다양한 센서를 활용하여 
상황을 인식할 수 있으며, 이미
지, 텍스트, 음성 등 다양한 형
태의 데이터를 입력받는다. 상
황 정보를 감지하여 인공지능
에 전달하면 학습 데이터로 활
용한다.

학습

학습이란 입력 받은 데이터에
서 숨겨진 특징이나 패턴을 발
견하는 과정이다. 학습을 통해 
도출된 결과는 새로운 데이터
를 해석하고 판단하는 데 중요
한 역할을 한다.

추론

학습한 결과에 따라 새롭게 인
식한 정보를 종합하여 문제 해
결 과정에서 가장 효율적인 방
법을 탐색하고, 학습한 결과에 
새로운 정보를 대입하여 논리
적인 결론이나 예측, 확률적 추
정 등의 추론을 한다.



01. 인공지능의 원리

• 데이터의 중요성
‐ 인공지능의  학습과  의사 
결정에 필요한 핵심 요소는 
데이터

‐ 잘못된  데이터로  학습된 
인공지능은  잘못된  결과를 
도출할 수 있음.



튜링 테스트 체험하기 1
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사랑이란 무엇이라고 생각하나요?

사랑은 서로를 이해하고 아껴주
는 감정이라고 생각해.가족,친구,
연인 간의 사랑이 다 다르지만 모
두 중요한 감정이야.

사랑은 인간의 감정 중 하나
로, 주로 깊은 애정과 헌신을 
의미합니다.

요즘 학교에서 가장 신경 쓰이는 일이 무엇인가요? 주말에는 주로 어떤 활동을 하나요?

요즘 기말고사 준비 때문에 신경
이 많이 쓰여. 성적이 잘 나와야 
대학 갈 때 도움이 되니까. 특히 
영어 과목이 제일 걱정이야.

학생들이 학교에서 신경 쓰는 
일은 주로 학업 성적,시험 준
비, 그리고 진로와 관련된 고
민일 수 있습니다.

주말에는 학원 다니고 나서 친구
들이랑 PC방에 가거나,집에서 넷
플릭스 보면서 쉬어.가끔 가족이
랑 나가서 외식을 하기도 해.

주말에는 학생들이 다양한 활
동을 즐깁니다. 예를 들어, 공
부,친구들과의 시간,가족과의 
외출 등이 포함될 수 있습니다.

예시 답안



사람:사랑에 대한 개인적인 경험,복잡한 

감정,관계를 표현한다.

기계: 보편적이고 일반적인 정의를 제공

하며,감정적인 측면이 결여되어 있다.

사람:현재 상황이나 관심사,구체적인 문

제,감정적인 반응,걱정이 포함된다.

기계:일반적인 문제를 설명하며,개인적

인 경험이나 구체적인 상황에 대한 자세

한 설명이 없다.

사람:주말에 하는 구체적인 활동과 개인

적인 취향을 포함하며,경험이 언급된다.

기계:주말에 하는 활동에 대한 일반적인 

문제를 설명하며, 개인적인 활동이나 경

험에 대한 구체적인 설명이 부족하다.

사람의 응답은 사랑을 이해와 관계 측면

에서 표현하며 감정이 담겨 있고,기계의 

응답은 일반적 정의만 제공하여 감정이 

부족하다.

개인의 현재 상황과 구체적인 걱정(기말 

고사, 성적, 영어 과목)이 포함되어 있어 

사람의 응답으로 판단된다.

주말에 하는 구체적인 활동(학원,친구들

과 PC방,넷플릭스 시청,가족 외식)이 포

함되어 있어 사람의 응답으로 판단된다.

사람 사람 사람

예시 답안

예시 답안



인공지능의 개념과 특성

① 인공지능 소프트웨어와 

인공지능이 아닌 소프트웨어의 차이

▪일반적인 소프트웨어

✓개발자가 직접 소프트웨어가 수행할 일을 순차적으로 

기록한 프로그램

✓작업을 빠르고 정확하게 반복 수행하는 것이 목적

✓미리 정의된 알고리즘과 규칙을 토대로 처리 과정과 

기능을 설계해 둠 → 일반적인 소프트웨어에서 동일한 

입력은 항상 같은 결과를 출력함.



인공지능의 개념과 특성

▪인공지능 소프트웨어

✓개발자가 직접 소프트웨어가 수행할 일을 순차적으로 

기록한 프로그램

✓데이터 학습 및  축적 가능 

→ 스스로 의사 결정이나 예측, 지식 표현 등이 가능

✓[예]  인공지능 사진첩 애플리케이션

•사람 얼굴을 인식하여 자동으로 사진을 분류해 주는 

기능을 제공

•계절별, 월별, 주제별로 자동으로 사진들을 분류한 뒤 

감상하기 편하도록 음악과 함께 동영상으로 

만들어 제공해 주기도 함.

p. 12



인공지능의 개념과 특성

▲ 인공지능과 소프트웨어의 차이점

p. 12



평소에 신기술에 관심이 많은 수지는 

2020 CES(Customer Technology

Association)에서 인공지능 냉장고가 

나왔다는 소식을 듣고 엄마에게 

앞으로 얼마나 편해질지 설명해 주고 

싶었다.

효과적으로 설명하기 위해서 수지는 

기존 냉장고와 인공지능 냉장고를 

비교하며 설명하기로 했다.

수지가 엄마에게 설명할 내용을 

다음 표에 정리해 보자.

p. 13



p. 13



인공지능의 개념과 특성

① 인공지능기술 분야

기술 분야 개념 주요 키워드

기계학습

•간이 경험을 통해 학습하는 방식을 컴퓨터로 구현하는 기술

•데이터 기반의 학습 모델을 형성하거나 최적의 모델을 찾기 

위한 알고리즘 기술 =머신러닝

•기계를 학습시켜 더 최적의 결과를 도출하는 방식

•[예] 이메일의 스팸 분류 시스템 : 수많은 스팸 메일을 학습해 

새로운 스팸 메일이 오면 스팸 메일함으로 자동으로 옮겨줌.

딥러닝,클러스터링,

강화 학습,재귀 분석,

신경망,베이지안 학습,

인공 신경망,강화 학습,

앙상블 러닝

지식 추론

•정보에 대한 가정과 전제로부터 결론을 이끌어 내거나 도출해 내는 기술

•개별적 정보를 이해하는 단계를 넘어 정보 간 복잡한 관계를 

파악하여 표현하는 기술(관계형 지능 기반 지식 추론)

•나누어져 있는 단서들을 통해 결론을 이끌어 내는 기술

•단서 파악을 통해 좀 더 복잡한 관계에 대하여 알아내는 기술

[예] 인공지능 의료 시스템:  학습한 데이터와 환자의 몸이 

알려주는 여러 단서들을 통해 병이라는 결과 도출

지식 발견, 지식 큐레이션, 정보 추

천, 대용량 지식 

처리, 전문가 시스템, 질의응답, 대

화 의미 분석, 의미 분석, 자동 추론, 

추론 엔진, 정리 증명, 논리적 추론, 

확률적 추론, 불확실성 추론, 시간

적 추론, 공간적 추론, 상식적 추론, 

묵시적 추론

p. 14



인공지능의 개념과 특성

① 인공지능기술 분야

기술 분야 개념 주요 키워드

시각 지능

•이미지/영상 등 시각 정보로부터 객체(사람, 사물 등)를 인식하고 감정이나 

상황 등을 이해하는 기술

•컴퓨터 비전(ComputerVision)

•인간이 무언가를 보고 그것이 어떠한 것인지 파악하듯 인공지능에도 같은 

기능을 하게 만드는 기술

[예] 자율 주행 자동차 : 주변 상황을 인식, 판단하여 올바른 

경로로 주행 가능

객체 인식, 컴퓨터 비전, 

행동 이해, 영상 지식 처리, 동영상 

검색, 사물 이해, 

장소/장면 이해, 비디오 

분석 및 예측, 공간 영상 

이해, 비디오 요약, 

영상 기반 표정/감성 인식

언어 지능

•인간의 언어(텍스트, 음성 등)를 컴퓨터가 인식하고 이해하며 지식화하는 

기술

•자연어 처리(NLP: Natural Language Processing)

•우리가 말하고 쓰는 것을 컴퓨터가 인식하고, 이를 데이터로 만들어 활용

하는 기술

[예] 인공지능 번역기(네이버 파파고, 구글 번역기 등): 사람이 

말하는 음성이나 적거나 적혀 있는 텍스트를 인식하여 

컴퓨터가 학습된 지식에 따라 다른 나라의 언어로 

번역하는 기술이 접목

자연어 처리, 텍스트 마이닝, 온톨

로지, 언어 분석, 대화 이해 및 생성, 

자동 통·번역, 텍스트 요약, 음성 분

석,

음성 인식, 화자 인식/적응, 오디오 

색인 및 검색, 

잡음 처리 및 음원 분리,

음향 인식, 

텍스트 기반 감성 인식

p. 14



인공 지능의 분류3

특정 주제의 분야에서 주어진 일을 인간의 의도에 

따라 수행하는 인공지능

약인공 지능

문제 해결 자체에 포커스가 맞추어져 있으며 인간의 개입 없

이 완전히 스스로 생각하고 행동불가능

왓슨, 알렉사, 시리, 페퍼, 알파고, 자율 주행 자동차,

스마트폰의 얼굴 인식, 스팸 메일 필터링 등 

우리가 흔히 알고 있는 대부분의 인공 지능 기술

예

(Weak AI)



인공 지능의 분류3

기계가 인간처럼 실제로 사고하고 문제를 해결할 

수 있는 수준의 인공 지능

강인공 지능

약인공 지능처럼 특수 분야뿐만 아니라 모든 분야에서 인간과 

동등하거나 우월한 능력을 가진 인공 지능

영화 속에 등장하는 로봇예

(Strong AI, AGI)



인공 지능의 분류3

모든 면에서 인간을 초월하는 인공 지능초인공 지능

인공 지능이 강인공 지능 단계에 들어서면 자체적으로 지속적인 

기능 개선을 통해 초인공 지능 단계로 이행할 것으로 예측

(Super AI)



인공 지능의 분류3

인공 지능의 분류



인공 지능의 분류3

인공 지능은 시간의 흐름 및 기술의 발전에 따라 생각하거나 행

동하는 모습에서도 큰 변화가 올 것으로 예상

약인공 지능과 강인공 지능은 생각과 행동이 별개로 접근되지만 

초인공 지능에 접어들면 생각과 행동의 특성이 융합되어 스스로 

발전할 수 있을 것



01
인공 지능의 개요

인공 지능의 분류3

인공 지능이 인간을 뛰어넘는 순간을 뜻하며,

미래학자 레이먼드 커즈와일이 주장

특이점



01
인공 지능의 개요

인공 지능의 분류3

인공 지능이 인간을 뛰어넘는 순간을 뜻하며,

미래학자 레이먼드 커즈와일이 주장

특이점



강 인공지능과 약 인공지능의 비교 



인공지능 기술의 발전

▪인공지능의 발전 과정과 시기별 주요 특징을 나열할 수 있다.

p. 16



인공지능 기술의 발전
p. 16



인공지능 기술의 발전

재조명기

침체기

부활기

퍼지 이론의 개척자 
로트피  자데

인공지능의 부활기와 침체기 및 재조명기

21세기 
인공지능의
 대부 
제프리 힌튼

p. 17



https://www.youtube.com/watch?v=xeWIcOy8rzY

인공지능의 첫걸음,  한눈에 보는 인공지능의 역사 (06:32)

https://www.youtube.com/watch?v=xeWIcOy8rzY
동영상/한눈에 보는 인공지능의 역사.mp4
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인공 지능의 개요

인공 지능의 발전사1

1958년 프랭크 로젠블랫, 신경망 연구를 기초로 한

퍼셉트론 개발

1969년 마빈 민스키·시모어 페퍼트, 

프랭크 로젠블랫의 신경망 연구가 배타적 논리합(XOR) 연산을 

수행할 수 없다는 한계점 제시

퍼셉트론의 한계, 인공 지능의 1차 암흑기







1958년 로젠블렛의 퍼셉트론





다층신경망



전문가 시스템

• 기존의절차적 코드가 아니라, 규칙으로 

표현되는 지식을 통해 추론함으로써 

복잡한 문제를 해결하도로 설계

•

▪ 가장 활발하게 개발된 시기는 1970년대와 

1980년대

▪ 전문가 시스템을 위한 언어들이 개발됨: 

LISH(1958), Prolog(1973)

▪ 1990년대 이후 전문가 시스템은 대중의 

관심에서 멀어짐 WHY?

• 전문가 시스템은 경험으로부터 학습 불가

• 새로운 규칙을 스스로 생성할 수 없음

• 인간 전문가의 경험을 추출하여 규칙 

형태로 만들기가 어려움

• 제한된 영역에서만 사용 가능



Fei-Fei-Li 의 IMAGNET 과 
ILSVRC(ImageNet Large Scale Visual) Recognition Challenge)













2016년 3월



2018년 알파폴드1
2020년 알파폴드2
2024년 알파폴드3



2024년 노벨상

딥러닝 알고리즘의 

일반화

단백질 구조 예측먀(알파폴드) 개발
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인공 지능의 개요

인공 지능의 개념2

인공 지능 기술의 발전 기반



앞의 인공지능 기술의 발전 내용과 아래의 연대표를 

참고해 엔트리, 파워포인트 등 다양한 프로그램을 

이용하여 나만의 인공지능 기술 발전 연대표를 직접 

만들어 보고, 학급 친구들과 공유하며 동료 평가를 해 

보자.인공지능 기술 발전 연대표 
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Ⅳ. 인공지능의 사회적 영향





인공 지능의 영향

인공 지능과 사회1

인공 지능의 발전은 사회 전반에 많은 영향을 주고 있음.

인공 지능 기술은 생산 인구 수 감소 현상의 사회적 비용을 줄일 수 

있는 대안으로 제시되기도 함.

제조업 분야에서 프로그램에 의해 주어진 작업만을 수행하던 로

봇이 인공 지능으로 발전하여 인간과 유사한 업무 능력을 수행하

는 등 인간과 함께 어울리고 협동하는 형태로 발전하고 있음.



 인공지능의 발전으로 인한 사회 변화

1) 사회 변화를 이끄는 인공지능 기술

• 인공지능 기술은 개인 생활과 사회 전반에 걸쳐 긍정적인 변화를 
가져옴.

• 자연어 처리(NLP)

‐ 생성형 인공지능의 핵심 기술로,다양한 분야에서 응용

‐ 자연어 처리 기술의 이용 예

인공지능으로 변화하는 사회



01. 인공지능의 원리

• 컴퓨터 비전

‐ 얼굴 인식, 자율주행, OCR, 위성 추적 등 여러 영역에서 혁신을 주도

‐ 컴퓨터 비전 기술의 이용



01. 인공지능의 원리

2) 인공지능이 사회에 미치는 영향

법률 속 인공지능
• 인공지능 법률 분석가는 2019년 인
간 변호사와의 대결에서 승리함.

• 에스토니아에서는 민사 소액 재판
에서 인공지능 판사가 배상액을 결
정하고, 사람이 이를 검토하여 판결
을 내림.

• 타이완은 인공지능 양형 정보 시스
템을 도입하여 법 적용을 강화함.

산업 속 인공지능
• 산업용 로봇은 자율 기술을 통해 
인간 개입 없이도 작업을 유연하게 
수행

• 인공지능은 생산 현장에서 상품 식
별, 선택, 처리, 그리고 자율주행 자
동차를 이용한 공정 이동에 활용됨.

언론 속 인공지능
• 인공지능 언어 모델을 사용하여 언
론 기관에서 기사 주제를 발굴하고 
논조를 조정

• 기자들은 자연어 처리 기술을 가진 
인공지능과 협업하여 기사를 작성
하며, 인공지능 앵커를 뉴스에 등
장시키기도 함.

문화 속 인공지능
• 딥러닝 기반 음성 합성 기술로 옛 
가수들의 목소리를 재현

• 실감형 콘텐츠와 메타버스를 통해 
예술 창작 환경이 혁신적으로 발전

• 영상에서는 인공지능이 자연스러
운 연기를 가능하게 하기 위해 모
션 캡처 기술을 사용

의료 속 인공지능
• 딥러닝과 이미지 처리를 활용하여 
진단 보조 역할 및 빅데이터 분석
을 통한 신약 발굴을 수행

• 안과 질환 탐지 시스템으로 초기 
징후를 발견하고, 암의 진단과 예
측을 돕기 위해 환자의 임상 정보
를 통합

기업 속 인공지능
• 카페에서는 음성 주문과 고객의 과
거 이력을 기반으로 한 맞춤형 서
비스를 제공

• 일부 기업은 휴가 결재, 일정 예약,
전자 결제 등이 가능한 업무용 챗
봇을 구축하여 사용
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AI 일일 체험기…일도 일상생활도 AI 비서가 '척척'

https://www.youtube.com/watch?v=G2V4Dgrjn-o


01. 인공지능의 원리

 인공지능으로 해결하는 사회적 문제



01. 인공지능의 원리

 인공지능으로 해결하는 사회적 문제



인공지능을 이용한 사회 문제 해결하기 1



인공지능을 이용한 사회 문제 해결하기 1

예시 답안

우리 마을의 뒷산은 건조한 4월~6월이 되면 산불이 많이 일어난다. 신호등의 신호길이가 퇴근 시간

에는 유독 짧게 느껴져 꼬리물기 현상이 많이 일어난다.

우리 마을의 뒷산은  건조한 4월~6월이 되면 산불이 많이 일어난다. 카메라를 탑재해 산불인 상태와 

산불이 아닌 상태를 학습시킨 지능 에이전트를 통해 산불이 발견되면 즉각 119에 신고하도록 한다.



인공지능을 이용한 사회 문제 해결하기 1

예시 답안

카메라로 산불인 상태와 산

불이 아닌 상태를 학습시킨 

지능 에이전트를 활용

다양한 산불 모습의 사진과 

일반 숲의 사진

지도학습 분야의 분류

컴퓨터 비전 기술



 인공지능이 가져온 생활의 변화

• 일상에서의 인공지능: 스마트폰 얼굴 인식, 사진 보정, 웨어러블 기기 
연동으로 생활 편리성 향상

인공지능으로 변화하는 삶과 진로



01. 인공지능의 원리

• 개인 맞춤형 서비스 : 동영상 추천 , 음식점 추천 등 사용자 맞춤형 
서비스 제공



인공지능과 함께 자란 나의 모습 돌아보기 2



인공지능과 함께 자란 나의 모습 돌아보기 2

예시 답안

필요한 물건을 직접 쇼핑한다. 필요한 물건을 인터넷 쇼핑

몰을 이용하여 쇼핑한다.

나의 소비 패턴을 분석하여 

제품을 추천해준다.



인공지능과 함께 자란 나의 모습 돌아보기 2

예시 답안

학교는 AI디지털교과서의 도입으로 개인별 맞춤형 교육이 가능해져 전체 강의보다는 개인별 학습이 

진행되는 형태로 바뀔 것이다. 학교에 로봇 비서의 도입으로 교사의 수업을 도와줄 것이며 교사는 로

봇과 역할 분담하여 수업을 진행할 것이다.



01. 인공지능의 원리

 인공지능과 진로

1) 미래의 직업 전망

• 불과 5년 전의 전망



01. 인공지능의 원리

 인공지능과 진로

1) 미래의 직업 전망

• 인공지능 발전으로 일부 직업은 사라지고, 새로운 직업이 창출되거나 
기존 직업이 세분화됨.
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"벌써 AI가 모든 걸" 일자리 위협, 어떻게 대처해야?

https://www.youtube.com/watch?v=sHI74sWk7y8


01. 인공지능의 원리

• 인공지능과 사람의 역할 차이로 인해 인간은 창의적, 사회적, 감성적인 
역량을 키워야 함.



01. 인공지능의 원리

2) 지능 정보 사회에서 필요한 역량

• 지능 정보 사회에서는 빅데이터와 인공지능이 결합한 기술이 다양한 
분야에 활용되며, 이에 따라 요구되는 인재상도 변화

• 인공지능과 협력하여 상승 효과를 내기 위한 협업 능력과 인공지능 
활용 능력 중요

• 지능 정보 사회에서 필요한 핵심 직업 능력



인공지능 발전에 따른 직업 탐색하기 3



인공지능 발전에 따른 직업 탐색하기 3

예시 답안

생명현상의 기본 물질인 유전자를 재조합하여 인류에게 유익한 의약물질, 기능성 물질
등을 생산하고 새로운 형질의 생명체를 창출, 실용화하는 첨단 기술에 대해 연구

유전공학연구원

수리, 논리력

향후 5년간 유전공학연구원의 관련 직업인 의학연구원의 일자리 규모는 현 상태를 유
지하거나 다소 증가할 것으로 전망

예시 답안

AI를 활용하여 복잡한 유전체 데이터를 빠르게 분석하여 유전자 변이와 질병 사이의 연관
성을 찾아낸다. 이를 통해 유전학적 진단과 맞춤형 치료법 개발에 큰 도움이 되고 있다.

유전자 분석



인공지능 발전에 따른 직업 탐색하기 3

예시 답안

AI는 생명공학 연구 분야에서 혁신적인 역할을 할 수 있는 기술 중 하나이다. 생명공학은 인간의 유

전자, 세포, 조직 등을 연구하여 질병 치료, 유전자 조작, 새로운 약물 개발 등 다양한 분야에 활용되

고 있다. 이제는 AI 기술이 이러한 생명공학 연구에 새로운 가능성을 열어주고 있어서 AI의 원리에 

대한 깊은 이해가 필요하다.



인공지능 기술과 미래 사회의 변화 4



인공지능 기술과 미래 사회의 변화 4

예시 답안

반려로봇의 생활화, 개인비서, 자율주행자동차, 인공지능시스템을 도입한 질병 예측, 인공지능 냉장

고, 주방 로봇, 인공지능스피커, 스마트 TV의 영상 추천

식량 문제 – 인공지능 스마트팜을 이용하여 언제 어디서든 필요한 식량을 재배할 수 있도록 하고 멸

종 위기의 식량 재배를 계속 이어나갈 수 있도록 한다.



인공지능 기술과 미래 사회의 변화 4

예시 답안

인공지능 기술을 다루는 직업 : 인공지능 소양, 인공지능 사용에 대한 올바른 윤리 의식





“내 작품으로 훈련시키지 마”

  인공지능이 각종 창작물을 만들어 내려면 이미 존재하는 글·사진·음악 콘텐츠를 
학습해야 한다. 누군가가 오랜 시간과 노력을 들여 이뤄놓은 지적 노동의 결과물을 
데이터로 학습한 것으로, 대부분의 원본 데이터들은 저작권이 확보된 경우가 많다.

  이에 따라 세계 최대의 이미지 플랫폼 회사가 이미지 생성형 인공지능 개발사를 
상대로 영국과 미국에서 각각 저작권 침해 소송을 냈다. 생성형 인공지능 개발사가 
자신들의 사진 수백만 장을 무단으로 복사해 이미지 생성형 인공지능을 훈련시키고 
있다는 이유였다. 이미지 플랫폼 회사 중에는 ‘사용 금지’ 대신 경제적 보상 체계를 
만들려는 이들도 있다.
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AI가 만든 그림 보고 음악 듣지만…‘권리’와 ‘책임’ 논의는 제자리

https://www.youtube.com/watch?v=cEMKPdj8h5g


 인공지능의 양면성

1) 인공지능의 순기능

• 생산성 향상, 비용 절감, 고객 서비스 개선 등 다양한 긍정적 효과 제공

• 제조업, 금융업, 정부 등 다양한 분야에서 활용되어 문제 해결과 효율성 
증대

인공지능의 영향력



01. 인공지능의 원리

2) 인공지능의 역기능

• 개인 정보 침해, 신뢰성 문제, 사회적 불평등, 허위 정보 등 부작용 발생

• 데이터 편향 및 불균형 발전으로 인한 사회적 문제 초래 가능



01. 인공지능의 원리

 인공지능과 인간의 공존

1) 공존을 위한 사회·윤리적 쟁점

• 인공지능의 발전은 기술적 측면뿐만 아니라 사회·윤리적 측면에서도 
문제를 예측하고 대비해야 함.

• 공정한 인공지능의 개발과 사용을 위해 사회적 논의와 윤리적 규범 
수립 필요

• 인공지능 이용으로 발생한 문제 사례

‐ 쇼핑몰에서 어린이를 즐겁게 하던 로봇이 센서 불량으로 잘못된 
경로로  이동해  에스컬레이터에서  넘어져  사람을  치는  사고가 
발생했다.

‐ 최신 기술 사용에 어려움을 겪는 사람들을 위해 사용자 친화적인 
인공지능 기술 개발이 필요하다 . 현재 인공지능 플랫폼은 여러 
오류를 반복하며 기술 보완이 요구된다.

‐ 성별  식별  인공지능  플랫폼은  성차별  문제로  인해  서비스가 
종료되었고, 한국의 인공지능 챗봇도 여러 논란으로 인해 서비스를 
중단하였다.
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A.I.와 공존하는 삶… 이제는 인공지능과 '어떻게' 살아갈지가 중요

https://www.youtube.com/watch?v=4zYQIt_XOqw


01. 인공지능의 원리

2) 공존을 위한 인공지능과 인간의 역할

• 인공지능을 인간의 경쟁자가 아닌 협력자로 보고, 창의적이고 의미 
있는 일을 위한 도구로 활용해야 함.

• 공존을 위해 인공지능을 이용한 사례

‐ 독일의 한 자동차 회사는 위험한 작업은 로봇이 , 복잡한 작업은 
사람이 담당해 생산 효율을 높임.

‐ 인공지능 의사 시스템은 더 정확한 진단을 내릴 수 있지만, 최종 
진단과 환자 신뢰 형성은 여전히 인간 의사가 맡음.

• 인간 중심 인공지능의 신뢰성임.

• 인공지능은 창의적이고 의미 있는 일을 할 수 있도록 인간을 돕는 도구



영화 속 인공지능 적용하기 5



영화 속 인공지능 적용하기 5

예시 답안

예측 시스템을 통하여 자연재해도 예측할 수 있도록 한다. 더 나은 모델링과 데이터 수집 기술은 예

측 정확성을 높이고, 조기 경보 시스템과 자연재해 대응 능력을 향상시킬 것이다.

AI의 예측이라는 이름으로 편견이 들어간 잘못된 결과를 예측할 수 있다.

AI 기반 기술은 우리가 자연 재해 예측 및 대응에 접근하는 방식을 변화시켰다. 대규모 데이터 세트
를 분석하고, 정확한 예측을 생성하고, 리소스 할당을 최적화하는 기능은 생명을 구하고, 피해를 줄
일 수 있는 잠재력을 가지고 있다. 그러나  AI 기반 솔루션의 성공적인 구현을 위해서는 데이터 가용
성, 윤리 및 통합과 관련된 과제를 해결하는 것이 중요하다.



 데이터 편향성

1) 데이터 편향성의 개념

• 데이터 수집과 처리 과정에서 발생하는 대표성이나 공정성의 왜곡 
현상

• 데이터 편향은 인공지능 모델의 정확도와 공정성에 부정적 영향을 
미침.

• 편향된 데이터셋으로 훈련된 알고리즘의 사례

인공지능의 편향성



01. 인공지능의 원리

2) 데이터 편향성의 원인

• 선택 편향

‐ 인공지능이 흑인 환자 진단 시 백인 환자보다 오류가 많음.

‐ 학습 데이터 부족으로 인한 편향, 인종 차별 논란 유발.

• 확증 편향

‐ A사의 인공지능 채용 프로그램에서 남성 지원자가 여성보다 높은 
점수를 받는 편향 발생

‐ 학습 데이터의 편향으로 인한 문제

• 자동 편향

‐ 포털 사이트와 자동 번역기에서 성별에 따른 고정관념이 반영된 
결과 제공

‐ 남성 의사, 여성 간호사로 나타나는 이미지와 번역 오류 수정 중



01. 인공지능의 원리

예시 답안

(사례1) 흑인 여성이 입고 있는 수술복은 '길거리 패션', 같은 여성에 피부색만 밝게 했더니 '정

식 의복(Formal Wear)'이라고 인식했다.

(사례2) 컴파스는 피고인의 데이터를 종합하여 재범 가능성을 예측하는 인공지능인데, 컴파스

를 통하여 미국 플로리다에서 체포된 범죄자 1만 명을 대상으로 재범가능성을 예측해보았더니 

흑인의 재범 가능성이 백인보다 2배 이상 높게 나타났다는 것이다. 하지만 실제 현실에서는 흑

인의 재범률이 백인보다 더 높지 않았다.

(사례3) 2018년에는 아마존에서 AI채용 프로그램을 개발했는데,실제 적용하기 전 최종 시뮬레이션 과정에

서 남성 지원자가 여성 지원자보다 지속적으로 더욱 높은 점수를 받는 편향이 일어났다.
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알고리즘의 젠더 편향 사례

https://www.youtube.com/watch?v=qcU5J7uiSRc


01. 인공지능의 원리

 편향성의 해결 방안

1) 편향성이 사회에 끼치는 영향

• 편향된 데이터는 비윤리적인 인공지능을 만들 수 있으며, 사회적 문제를 
야기할 수 있음.

• 공정한 인공지능을 위해 편향을 최소화하는 노력이 필요

2) 편향성을 줄이기 위한 노력

• 편향 없는 학습 데이터 구축

‐ 인적 요인으로 인한 편향: 무의식적 편향을 방지하기 위해 명확한 데이터 
수집·검수 기준 마련

‐ 물리적 요인으로 인한 편향: 다양한 수집 장치를 활용해 편향 최소화

• 공정한 알고리즘 설계

‐ 모든 사람에게 공정하게 적용하고 특정 집단에 유리하지 않도록 설계

‐ 사회적 약자와 다양한 사회 구성원의 접근성 보장 및 다양한 의견 반영



데이터 편향성 구현하기 6

예시 답안

따뜻한 추상과 차가운 추상 분류하기

이미지 분류

데이터 수집, 모델 분류



데이터 편향성 구현하기 6

예시 답안

# KNN

from sklearn.neighbors import KNeighborsClassifier

knn_model = KNeighborsClassifier(n_neighbors=5)

# train model

knn_model.fit(X_train,y_train)

# predict

knn_y_pred = knn_model.predict(X_test)

knn_y_pred



데이터 편향성 구현하기 6

예시 답안

V

따뜻한 추상과 차가운 추상에 비슷한 느낌의 데이터가 있어서 이를 분류하지 못했기 
때문에 더 많고 다양한 데이터를 수집하여 학습시켰다.

인공지능은 공정하기 때문에 인간의 역할을 대신하는 것인데 편향이 발생했을 경우 
공정성을 잃고 신뢰할 수 없어진다.



인공지능의 윤리적 쟁점

1) 자율주행 자동차의 딜레마

• 딜레마: 어느 쪽을 선택하든 바람직하지 않은 결과가 나오는 곤란한 
상황

• 트롤리 딜레마: 빠르게 돌진하는 전차가 다섯 명의 인부를 향해 가고 
있으며 , 이를 막기 위해 전차의 방향을 바꾸면 한 명의 노동자가 
희생됨.

인공지능의 윤리
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트롤리 딜레마, 당신의 선택은?

https://www.youtube.com/watch?v=xms3OOi6uHM&list=PLpuzWnAKjQgBf4aNZfdnBDS3bXWFcwcg-&index=47


01. 인공지능의 원리

• 자율주행 자동차의 윤리적 고민

‐ 초기 개발부터 트롤리 딜레마 같은 윤리적 문제에 직면

‐ 위급 상황에서 자율주행 자동차는 사람 대신 프로그램에 의해 
판단을 내림.

‐ MIT의 모럴 머신 사이트에서 인공지능 윤리 관련 자료를 수집 중

• 사람들의 윤리적 판단

‐ 많은 사람들이 '최대 다수의 최대 
행복'이라는 공리주의적 판단 선호

‐ 자율주행 자동차의 가장 큰 요구 
사항은 위험을 최소화하는 것

‐ 윤리적 문제가 해결되지 않으면 
자율주행 자동차를 구매하지 않겠
다고 응답



01. 인공지능의 원리

2) 인공지능 윤리의 필요성

• 2016년  등장한  휴머노이드  로봇  소피아는  진보된  기술로 
주목받았으나, 인터뷰에서 "인간을 파괴할 것"이라고 발언해 충격을 줌.

• 의료와 구조 현장에서 인공지능이 예기치 못한 선택을 할 수 있음

• 인공지능 윤리에 대한 사회적 논의와 제도적 방안 필요

• 아이작 아시모프의 로봇 3원칙

‐ 1942년 소설 '런어라운드'에서 제시한 로봇 윤리 원칙

‐ 로봇 철학의 기본서 역할



01. 인공지능의 원리

• 에트지오니(Oren Etzioni) 박사가 로봇 원칙을 수정하여 발표함.

• 전  세계가  인공지능  기술을  국가  경쟁력으로  보고  앞다투어 
발전시키고  있는  지금 , 인공지능  윤리에  대한  국제적인  표준 
가이드라인이 반드시 필요함.



01. 인공지능의 원리



인공지능 윤리 딜레마 상황에서 선택하기 7



인공지능 윤리 딜레마 상황에서 선택하기 7



인공지능 윤리 딜레마 상황에서 선택하기 7

예시 답안

모든 인공지능 기술에는 양면성이 있다. 사람들이 올바른 윤리의식을 가지고 인공지능을 사용하면 모

든 사람들이 안전하고 행복하게 인공지능의 혜택을 누릴 수 있을 것이다.

인간중시 T형 시장님(HTH) 균형중시 A형 시장님(HST)



01. 인공지능의 원리

 사회적 책임과 공정성

1) 인공지능의 사회적 책임

• 인공지능이 주체가 되는 사고나 사건의 경우, 책임 소재가 불명확함.

• 미래에는 인공지능이 법적 책임을 질 수 있는 상황도 고려될 수 있음.



인공지능 기술 활용으로 인한 윤리적 쟁점 8



인공지능 기술 활용으로 인한 윤리적 쟁점 8

예시 답안

자율주행자동차는 사고가 났을 경우 책임 소지를 

명확하게 할 필요가 있다. 레벨 4라는 것은 자동

차가 주도적으로 운전을 진행한다고 보는 것이기

에 사고에 대한 책임은 자동차에 있다. 하지만 이

에 대해 사람도 동승자로서 책임을 피할 수는 없

을 것이다.



인공지능 기술 활용으로 인한 윤리적 쟁점 8

예시 답안

의료 분야에서 인공지능 기술은 보조 도구로써 이용되어야 한다고 생각한다. 정말 의료 솔루션

이 진단이 잘못된 경우라도 이를 해석하고 결정을 내리는 주도권은 인간 의사에게 있기 때문에 

인간 의사가 책임을 져야 한다고 생각한다.
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급증하는 AI 활용 속 인간이 살아남는 법

https://www.youtube.com/watch?v=qTFjbfSksdc&list=PLgbB1gJhmG7Abufiov_N159ja2xVcFrxk&index=76


01. 인공지능의 원리

2) 인공지능 윤리의 고려 사항

• 인공지능의 자율성 증가로 인해 발생할 수 있는 윤리적 문제에 대한 
법과 제도의 정비가 필요함.

• 인공지능 윤리에 대한 사회적 합의와 다양한 관점에서의 고려가 
요구됨.

• 관점에 따른 인공지능 윤리



01. 인공지능의 원리



01. 인공지능의 원리

인공지능 윤리의 제도적 지원

• 인공지능 윤리 기준: 인간성을 최우선 가치로 삼고, 3대 기본 원칙과 
10대 핵심 요건을 제시

• 국내외 윤리 가이드라인 : 다양한 기관과 기업에서 인공지능 윤리 
원칙을 수립하고 있음.

• 지속적인 윤리적 논의: 인공지능의 발전과 함께 사회적 합의를 통한 
윤리적 기준 정립 필요



01. 인공지능의 원리



우리 학급 인공지능 윤리 기준 만들기 9



우리 학급 인공지능 윤리 기준 만들기 9

예시 답안

1. 수업 보조 로봇을 인간처럼 대한다.

2. 딥페이크는 올바른 목적으로만 사용한다.

3. 인공지능이 만든 작품을 자신이 만든 것처럼 속이지 않는다.

4. 사람을 해치는 목적으로 인공지능을 사용하지 않는다.



미래의 스마트 시티 준비하기 10



미래의 스마트 시티 준비하기 10

예시 답안

개인정보 보호 및 보안 문제

스마트시티는 교통 감시와 안전과 같은 수많은 애플리케이션을 위해 카메라와 센서를 사용하여 

지속적으로 대량의 데이터를 수집한다. 마구잡이식의 데이터 수집이 이루어질 수 있기 때문에 시

민권 운동가들과 전문가들은 사생활 침해에 대해 우려한다. 지속적인 카메라 감시는 '빅 브라더'

식의 감시 상태를 초래할 수 있기 때문이다. 물론 지속적인 데이터 수집은 정부 당국이 시민들의 

삶의 모든 측면을 이해하는 데 도움이 된다. 그러나 만약 그러한 자료가 악용되면, 결과는 암울할 

수 있다.



미래의 스마트 시티 준비하기 10

예시 답안

담당자는 개인정보 보호에 대한 올바른 윤리 의식을 위해 지속적인 교육을 진행하고 서약서를 

받아서 진행해야 하며 관련 법안을 만들어 이를 어길 시에는 처벌이 필요하다.
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인공지능 윤리적 이슈 사례

https://www.youtube.com/watch?v=LlDAYy34dKY


예시 답안

인공지능은 기계이므로 편
견이 들어가지 않는 상태에
서 데이터를 근거로 객관적
인 판단을 진행하므로 누구
보다도 공정하다고 할 수 있
다. 또한, 윤리 분야는 보편
적인 가치의 다양한 이해와 
해석으로 말미암에 인공지
능에 담겨야 할 윤리도 다양
하기 때문에 모든 경우를 학
습시킨다면 인간의 선택 문
제를 도와줄 수도 있다고 본
다.
따라서, 윤리적 판단은 인공
지능으로 대체할 수 있다.

윤리적이라는 것은 사람의 
대체적인 가치관을 체계화
한 것이지만, 평균적 가치이
지 절대적인 가치라고 보기 
어렵기 때문에 윤리는 사람
마다 차이가 있다고 본다. 또
한 인공지능은 데이터를 바
탕으로 학습하므로 분류나 
회귀 분야는 적합하지만 도
덕적 가치의 문제를 다루는 
윤리적 판단에는 적합하지 
않다.
따라서 윤리적 판단은 인공
지능으로 대체할 수 없다.



1. AI 작품의 저작권 인정되어야 하는가?

    1) 그림체 도둑질당한 작가들이 내 그림 지키려 나선 이유 / 스브스뉴스 | 6:20

https://youtu.be/aHu9ZzKYbSA

   2) [단독] 클릭 두 번에 뚝딱…작곡 AI '이봄' 저작료 중단 / SBS (2:48)

https://youtu.be/zE0IVeIQb2I

   3) 저작권 개나 줘버렸더니(?) 탄생한 AI 끝판왕... 이게 가능하다고요?ㅣSeedance 2.0 | 09:08

https://youtu.be/tzDDiFuTPkc

       이렇게 뛰어난 품질을 가능하게 하려면 저작권이 없어야 하는거 아닌가?

2. 학습 데이터의 개인 프라이버시 침해 사건

      [이루다 챗봇의 편향] 인공지능은 정말로 공정할까?!

https://youtu.be/4BRgJGLJeBo?t=179

인공지능의 윤리

https://youtu.be/aHu9ZzKYbSA
https://youtu.be/zE0IVeIQb2I
https://youtu.be/tzDDiFuTPkc
https://youtu.be/4BRgJGLJeBo?t=179


◆ 생성형 인공지능 관련 저작권 이슈

▪ 학습데이터로 활용되는 원본데이터 사용에 원작자 허가 강제

▪ 찬성측: 고품질의 창작 인공지능이 어떻게 만들어진 건데? 이건 

모두 원작자의 고품질 작품 덕분!

▪ 반대측: 언제 다 허락을 받고 사용하니? 생존을 걸고하는 경쟁 

중인데, AI의 발전 속도를 저해해서는 안되!

▪ 생성형 인공지능이 만들어낸 작품의 저작권 인정 여부

▪ AI 작품이 저작권이 인정되어야 하는가?

▪ 저작권은 누가 가질 것인가?

인공지능의 윤리



3. AI 악용 사례
   1) 납본 제도 악용

https://www.youtube.com/shorts/18OH3pcv_Pg | 1:00

   2) 독재자의 대중감시 용도로 활용

        “휴지 한 칸도 안면인증” 일상 감시화된 중국 사회…딥페이크 악용과 보안 취약성 ‘경고등’

https://youtu.be/HpyIfR_-ci8?t=160

  3) 딥페이크

      딥페이크 가짜뉴스 '놀라운 사실'…"민주주의가 무너질 수도 있다" (풀영상) / SBS 8뉴스 | 6:42

https://youtu.be/YS87K647XM4

  4) 피싱 수법의 고도화

     영상통화로 피싱 사기.. 딥페이크&딥보이스의 어두운 이면 | JTBC 231010 방송  | 5:46

https://youtu.be/QRAdgButYtQ

인공지능과 윤리

https://www.youtube.com/shorts/18OH3pcv_Pg
https://youtu.be/HpyIfR_-ci8?t=160
https://youtu.be/YS87K647XM4
https://youtu.be/QRAdgButYtQ


4. 편향된 인공지능과 부작용

   1) 목적·자의식도 없는데 차별을 한다? 편견이 생겨버린 인공지능의 오류 #미래수업 EP.29 | 6:18

https://youtu.be/7qZQmdWpF04

2) 인간에 의해 차별을 학습하고 있는 '인공지능' 편향적인 데이터 양산중?! | 1:54

https://www.youtube.com/watch?v=dvoeyUe9YaM

3) [뉴스토리] '편리와 편향' 추천 알고리즘의 두 얼굴 / SBS | 24:28

https://www.youtube.com/watch?v=XVwGoFBTYrk

인공지능과 윤리

https://youtu.be/7qZQmdWpF04
https://www.youtube.com/watch?v=dvoeyUe9YaM
https://www.youtube.com/watch?v=XVwGoFBTYrk


5. 자율주행 자동차 – 누구를 죽이는 것이 도덕적인가?

    1) [3분차이] 자율주행차도 나름 '급'이 있다고요? | 자율주행단계

        https://youtu.be/ofX8__Or4hg?t=22 (2분 30초간)

2) 운전대 놔도 척척…안방 들어온 테슬라 자율주행 / SBS 8뉴스  | 5:00

https://youtu.be/vP44GGohZrY

3) 세상의 모든 법칙 - 트롤리 딜레마, 당신의 선택은? (04:57)

https://youtu.be/xms3OOi6uHM

4) 기술 발전으로 생긴 자율 주행 자동차의 도덕적 딜레마 | 19:25

https://youtu.be/WLTqcyEJ1w0

5) 5명 vs 100억 달러 AI 트럭의 선택은? | 1:00

https://www.youtube.com/shorts/ubJcN7TpggA

6) 자율주행·AI 로봇 사고…책임 소재는 어디에? / SBS | 2:22

https://youtu.be/9HFsluOxA8c

인공지능과 윤리

https://youtu.be/ofX8__Or4hg?t=22
https://youtu.be/vP44GGohZrY
https://youtu.be/xms3OOi6uHM
https://youtu.be/WLTqcyEJ1w0
https://www.youtube.com/shorts/ubJcN7TpggA
https://youtu.be/9HFsluOxA8c


6. AI로 촉발되는 불평등
   1) "당신 가치는 0원" AI 해고 통지서…"용돈은 줄게" 기본소득 입막음? / 비디오머그 | 4:34

https://youtu.be/GACrmq4TtKE

2) [이런뉴스] “AI 멈춰야 한다, 그들 목적은 하나”…샌더스 CNN 인터뷰 화제 / KBS 2025.12.29. | 7:55

https://youtu.be/CLCJ6IqbHiU

3) [풀버전] 격변의 AI 시대 증폭되는 불평등 | 스트레이트 324회 (26.01.04) | 35:24

https://youtu.be/00w36HtAUkU?t=1022

7. 전쟁과 인공지능
   1) 전쟁이 쏘아올린 AI 기업의 줄타기, 카이스트 김대식 교수가 예측하는 앤트로픽 사태 결말 | 약16분

        https://youtu.be/VrwkYjOW0ag?t=26 

2) "핵보다 더 위험하다" AI가 만든 충격적 '전쟁 패러다임' (ft. 카이스트 김대식 교수)| 15:29

        https://youtu.be/nzgXS7RyN9U

인공지능과 윤리

https://youtu.be/GACrmq4TtKE
https://youtu.be/CLCJ6IqbHiU
https://youtu.be/00w36HtAUkU?t=1022
https://youtu.be/VrwkYjOW0ag?t=26
https://youtu.be/nzgXS7RyN9U


1. 탐색과 추론

2. 데이터 처리

3. 기계학습



탐색과 추론
컴퓨터는 퍼즐 문제를 어떻게 해결하는 것일까?

1
❖퍼즐 게임

▪1870년대 미국 노이스 파머 채프먼(Noyes Palmer Chapman)이 발명하여 

대중화한 것

▪임의의 순서로 번호를 매긴 사각형 타일로 구성, 퍼즐의 빈 곳을 사용

하여 해당 게임에서 정한 순서대로 타일을 배치하는 방식으로 진행

▪최종적인 타일 배치 순서는 게임에서 정하기 나름이나, 일반적으로는 

왼쪽 상단부터 오른쪽 하단까지 오름차순으로 배치

p. 32



탐색과 추론1

→ 첫 번째로 해야 할 일은 7번 타일을 아래로 내리거나, 13번 타일을 오른쪽으로 미는 것   

중의 하나를 선택하는 것이다.  두 번째로 해야 할 일은 무엇일까? 

     이런 식으로 타일의 배치를 차근차근 생각해 나가는 것을 탐색이라 하고, 탐색을 통해 

퍼즐 문제를 해결할 수가 있는 것이다.

p. 32



탐색과 추론1

▲ The Great Presidential Puzzle

p. 32



문제 해결과 탐색

▪퍼즐 또는 게임 문제를 해결하기 위한 탐색 과정을 

구조화하여 표현할 수 있다.

▪최상 우선 탐색 방법을 활용하여 문제 해결을 위한 최적의 

경로를 찾고, 최적화 과정에서 정보 이용의 중요성을 

인식할 수 있다.

p. 33



인공지능의 시작, 탐색

https://www.youtube.com/watch?v=fG8T07Csz6w

https://www.youtube.com/watch?v=fG8T07Csz6w
동영상/인공지능의 시작, 탐색.mp4


문제 해결과 탐색

(1) 인공지능에서 탐색의 의미

◆ 탐색의 의미

▪탐색 

✓컴퓨터가 문제를 해결하기 위한 방법을 찾는  과정으로, 이를 

활용하여 다양한 문제 해결

✓인공지능을 구현하는 데 있어서 가장 기본적이고도 핵심적인 

도구

✓알파고의 바둑 제패에 핵심적인 역할

- 알파고는 가장 가능성 있는 몇 개의 수만을 추려낸 후에 

이들 수에 대해서만 탐색

p. 33



문제 해결과 탐색

▪초기 상태와 목표 상태 

✓초기 상태 : 탐색을 통해 문제 해결을 시작하는 상태

✓목표 상태 : 문제 해결을 완료한 상태

✓상태 공간 : 초기 상태에서 목표 상태에 이르는 탐색과정에는 일정한 

규칙 존재. 이 규칙에 따라 상태가 변하므로 여러 상태들이 존재 함. 

이러한 상태들의 집합

▲ 상태 공간의 의미

p. 33



가장 가능성 있는 것만 추려내어 탐색한다 -몬테카를로 트리 탐색

❖몬테카를로 트리 탐색 과정

✓몬테카를로 트리 탐색은 탐색 공간을 무작위로 추출한 후 그 중에서 가장 

유망한 것을 선택하여 탐색 트리를 확장하는 탐색 방법

✓게임에 주로 사용

p. 33



가장 가능성 있는 것만 추려내어 탐색한다 -몬테카를로 트리 탐색

역전파*

시뮬레이션의 결과(승패)를 트리 구조 전체에 반영하기 위해 거꾸로 올라가면서 값을 수정

하는 것



문제 해결과 탐색

◆ 다양한 탐색 문제

▪탐색을 활용한 문제 해결 사례

✓최단 경로 찾기, 교통 상황을 반영한 신호 체계, 자율 주행 

자동차 등 

✓거의 모든 분야에 탐색 활용

▪장난감 문제

✓어떤 개념이나 복잡한 문제를 쉽게 설명하기 위해 간단하게 만든 

문제

✓대표적인 장난감 문제: 선교사와 식인종의 강 건너기, N-퍼즐, N-

퀸, 틱택토, 체스, 하노이 타워 등

p. 34



문제 해결과 탐색

강의 왼쪽에 선교사 3명과 식인종 3명이 있다.이들은 모두 강 오른쪽

으로 이동해야 하는데,이때 보트만을 사용하여 이동할 수 있다.또한 

아래의 조건을 반드시 지켜야 한다.

이와 같은 조건을 지키면서 문제를 해결하고자 할 때,가장 먼저 생각

해 볼 수 있는 것은 보트 탑승자로 가능한 모든 경우이다.

p. 34



문제 해결과 탐색
p. 34

https://javalab.org/boat_puzzle/

https://javalab.org/boat_puzzle/


문제 해결과 탐색

이를 바탕으로 첫 번째 탐색의 결과에 대한 상태를 표현하면 아래와 

같다.총 5가지 상태가 존재하게 되는데,그중에서 ①번과 ④번 상태

는 불가능하기 때문에 다음 탐색에서는 고려하지 않는다.

p. 35



문제 해결과 탐색

위에서 설명한 방식대로 탐색을 진행하면 

아래의 그림과 같은 상태 공간을 구성할 수 있다.

▲ 선교사와 식인종의 강 건너기 문제의 상태 공간

p. 35



문제 해결과 탐색

위에서 설명한 방식대로 탐색을 진행하면 

아래의 그림과 같은 상태 공간을 구성할 수 있다.

▲ 선교사와 식인종의 강 건너기 문제의 상태 공간

p. 35

시도 (3M, 3C, 1B) / (0M, 0C, 0B)

1 2C > (3M, 1C, 0B) / (0M, 2C, 1B) 1M,1C > (2M, 2C, 0B) / (1M, 1C, 1B) 1C > (3M, 2C, 0B) / (0M, 1C, 1B)

2 1C < (3M, 2C, 1B) / (0M, 1C, 0B) 1M < (3M, 2C, 1B) / (0M, 1C, 0B)

3 2C > (3M, 0C, 0B) / (0M, 3C, 1B)

4 1C < (3M, 1C, 1B) / (0M, 2C, 0B)

5 2M > (1M, 1C, 0B) / (2M, 2C, 1B)

6 1M,1C < (2M, 2C, 1B) / (1M, 1C, 0B)

7 2M > (0M, 2C, 0B) / (3M, 1C, 1B)

8 1C < (0M, 3C, 1B) / (3M, 0C, 0B) 2M < (2M, 2C, 1B) / (1M, 1C, 0B)

9 2C > (0M, 1C, 0B) / (3M, 2C, 1B)

10 1C < (0M, 2C, 1B) / (3M, 1C, 0B)

11 2C > (0M, 0C, 0B) / (3M, 3C, 1B)



선교사와 식인종 문제 도전하기

‘선교사와 식인종-자바실험실(https://javalab.org/boat_puzzle/)’

에 접속하여 선교사와 식인종 문제에 도전해 보자.

p. 36

https://javalab.org/boat_puzzle/


1.  보트 탑승 인원을 2명으로 설정하여 문제를 해결해 보자.

2.보트 탑승 인원을 3명으로 설정하여 문제를 해결해 보자.

3인까지 탑승 가능한 보트라면, 상태 공간을 어떻게 

나타내야 할까?

3. 보트에 3인까지 탑승이 가능하다고 할 때, 보트 탑승자로 가

능한 모든 경우를 적어 보자.

p. 36



문제 해결과 탐색

틱택토(tic-tac-toe)는 3×3 격자판 위에 두 명이 번갈아 가면서 O와 X를 

사용하여 같은 글자를 가로, 세로 혹은 대각선상에 놓이도록 하는 게

임으로 먼저 써넣는 쪽이 이긴다. 

아래의 예시는 X를 놓은 사람이 이긴 경우이다.

p. 37
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그렇다면 틱택토 게임의 

탐색 과정에 대한 상태 

공간은 어떻게 표현할 수 

있을까? 

그림을 통해 살펴보자.

※가장 최근에 써넣은 글자를 빨간색으로 표시한 것임.

▲ 틱택토 게임 상태 공간의 일부

p. 37
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틱택토 게임의 경우의 수 

틱택토 게임은 체스나 바둑에 비해 경우의 수가 적다. 이는 게

임에 사용되는 격자판의 크기와 밀접한 영향이 있기 때문이다.

그렇다면 틱택토 게임의 경우의 수는 얼마일까? 

즉 틱택토 게임에서 나올 수 있는 탐색 경로는 모두 몇 개일까? 

   이 질문의 답은 본문의 트리 구조에서 찾을 수 있다. 

트리 구조상에서 최상위 노드에서 단말 노드까지 각각의 경로가 

바로 개별적인 탐색 경로이므로 단말 노드의 개수가 바로 모든 

탐색 경로의 수이다. 그러므로 틱택토 게임의 경우의 수는 

9!(362,880)개라고 할 수 있다.

   즉 누군가와 틱택토 게임을 했다면, 그 과정에서 나타난 탐색 

경로는 9!개 중의 하나인 것이다.

p. 37



틱택토 게임 도전하기

아래의 웹 사이트에 접속하여 틱택토 게임에 도전해 보자.

http://t.ly/sDGR 

p. 38
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1.  초급,중급,고급 순으로 각각 5회씩 도전하고,그 결과를 아래 표

에 작성해 보자.

2. 초급에서 고급으로 갈수록 승보다는 패와 무승부가 많아질 것

이다. 이는 초급, 중급, 고급으로 난이도를 나누어서 서비스를 제

공하고 있기 때문이다. 그렇다면 틱택토 게임에서 난이도는 어떻

게 구현하는 것일까?모둠원들과 함께 서로 논의해 보자.

구분 초급 중급 고급

승

패

무승부

p. 38



틱택토 게임에서 절대로 패하지 않는 방법

❖틱택토 게임에서 먼저 시작하는 X 사용자가 ○ 사용자에 대해 아래

와 같은 방법으로 게임을 진행하면 일반적으로 패하지 않는다.

❖

위와 같은 방법을 적용하여 틱택토 게임을 설계한다면, 누구에게도 패

하지 않는 X 사용자 프로그램을 개발할 수 있지 않을까? 그리고 

그 프로그램은 마치 지능이 있는 것처럼 보이지 않을까?

* 첫 번째 : 모서리 중에서 하나 선택

* 두 번째: 만약 첫 번째에 선택한 위치의 대각선 반대편이 비어 있다면, 그곳을 선택.     

그렇지 않다면, 나머지 모서리 중에서 하나를 선택

* 세 번째: 만약 한 줄(가로, 세로, 대각선)이 2개의 X와 1개의 빈 곳으로 이루어져 

있다면, 그 빈 곳을 선택. 그렇지 않고 한 줄이 2개의 O와 1개의 빈 곳으로 이루어져 

있다면, 그 빈 곳을 선택. 두 경우 모두 아니라면, 비어 있는 모서리를 선택

* 네 번째: 세 번째와 동일

* 다섯 번째: 비어 있는 곳을 선택

p. 38



진공청소기 상태 공간 완성하기

다음 제시된 그림에서 진공청소기의 상태 공간을 표현해 

보자.

진공청소기의 세계는 사각형 A와 사각형 B라는 단 두 개의 장소로만 이루어

진다.진공청소기는 자신이 어떤 사각형에 있는지,그리고 그 사각형이 깨끗

한지 아니면 더러운지를 지각한다.

진공청소기가 선택할 수 있는 동작은 왼쪽으로 이동(L),오른쪽으로 이동

(R),먼지 흡입(S),아무 일도 하지 않기(왼쪽에서 L혹은 오른쪽에서 R)이다.

▲ 진공청소기의 세계 

p. 39



초기 상태를 왼쪽의 그림이라 하고,목표 상태를 사각형 A,

B모두 먼지가 제거된 상태라고 정의할 때, 아래 그림에서 

진공청소기의 상태 공간을 모두 표현해 보자.

p. 39
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(2) 8-퍼즐 문제의 탐색 방법

◆8-퍼즐 문제 : 3×3 격자판 위에 놓여 있는 

8개의 

숫자가 적힌 타일들을 적절히 움직여 목표 상태에 

도달하는 게임

◆ 문제 정의

▪초기 상태: 8-퍼즐의 3×3 격자판 위에 놓여 있는 

타일들의 배치 상황

▪목표 상태 : 타일들의 배치가 완료된 상황

▪문제 해결 과정 : 초기 상태에서 목표 상태로 

타일들의 배치를 변경하는 과정

p. 40
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▲ 8-퍼즐 문제 상태 공간의 예시

p. 40
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① 맹목적 탐색

▪정해진 순서에 따라 탐색을 진행하면서 

상태 그래프를 생성해 가는 것

▪깊이 우선 탐색과 너비 우선 탐색이 가장 대표적인 방법

▪장점 : 문제를 해결하는 데 가장 효율적인 해결책

(최적해)을 찾을 수 있음.

▪단점 : 탐색 시간이 오래 걸리기 때문에 신속한 판단을 

요하는 문제에는 적용하기 어려움.

최적해*

•문제를 해결하는 데 가장 효율적인 해결책

•8-퍼즐 문제에서 최적해는 초기 상태에서 목표 상태로 가는 최단 경로

p. 41
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➢깊이 우선 탐색

(Depth-first Search) (

• 가장 최근에 탐색한 상태에서 

다음 상태를 선택하는 방식으

로 탐색 진행

• 만약 더 이상 선택할 수 있는 

상태가 없다면 이전 상태로 

돌아가서 탐색한 적이 없는 

다른 상태를 선택

• 이러한 방식으로 초기 상태에

서 시작하여 목표 상태에 이

를 

때까지 차례대로 탐색 진행 ▲ 깊이 우선 탐색 과정

p. 41
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➢너비 우선 탐색
(Breadth-first Search) (

•가장 최근에 탐색한 상태의 

인접 상태를 선택하는 방식으

로 

탐색 진행

• 만약 더 이상 선택할 수 있는 

인접 상태가 없다면 지금까지 

선택한 상태들의 다음 상태를 

선택

• 이러한 방식으로 초기 상태에

서 시작하여 목표 상태에 이

를 

때까지 차례대로 탐색 진행 ▲ 너비 우선 탐색 과정

p. 41



문제 해결과 탐색

▪깊이 우선 탐색과 너비 우선 탐색을 적용하여 트리 탐색

▲ 8-퍼즐 문제 상태 공간의 일부

❖깊이 우선 탐색 

A(초기 상태) → B → E → I → J → C → 

F → K → L(목표 상태)

❖너비 우선 탐색 

A(초기 상태) → B → C → D → E → F → 

G → H → … → I → J → K → L(목표 상태)



8-퍼즐 문제 경험하기

1. 아래의 웹 사이트에 접속하여 8-퍼즐 문제의 초기 상태를 

규정하고, 문제 해결 과정을 살펴보자.

2. 문제를 해결할 수 없는 초기 상태가 존재하는지 살펴보고,

만약 존재한다면 어떠한 경우인지에 대해 발표해 보자.

https://8puzzlesolver.com

p. 42
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① 정보 이용 탐색

▪최적해를 찾을 수 있다는 보장은 없더라도 신속한 

의사 결정을 통해 최적해에 근접하도록 하는 방법

▪상대적으로 중요하지 않다고 생각하는 것을 논리적 

분석이나 정확한 사실에 따라 판단하기보다는 경험이나 

직관에 의존하는 의사 결정 방식을 적용한 것

▪언덕 등반 탐색, 최상 우선 탐색, A*(에이스타) 탐색 등

▪8-퍼즐 문제에서 활용할 수 있는 정보(평가 함수)



문제 해결과 탐색

▪정보 이용 탐색을 적용하여 평가 함수 값 

구하기

•위 평가 함수의 경우에는 값이 낮을수록 유망(유리할 것으로 기대)함.

•이 평가 함수를 활용하면 목표 상태로의 탐색이 빨라질 수 있음.

•최적해를 보장하지는 않음.

p. 43
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➢언덕 등반 탐색(Hill-climbing Search) (De)

•평가 함수의 값을 활용하여 자신보다 더 유망한 자식 노드를 선택하여 탐색

하는 방법

•문제 해결에 직접적으로 사용 가능한 유용한 알고리즘으로 이해하기보다는 

정보 이용 탐색이라는 개념을 문제 해결에 적용할 수 있도록 하는 아이디어

를 제공하는 것으로 이해

•아래 탐색 예시

     - ‘현재 제 위치에 있지 않은 타일의 개수 [h(N)]’를 평가 함수로 

적용하여 언덕 등반 탐색을 진행한 결과

p. 44
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1

현재 상태의 자식 노드 생성

2

현재 상태보다 유망한 노드 검사

3

현재 상태보다 유망한 노드가 없다면, 현재 상태를 목표 상태로 인식

4

현재 상태보다 유망한 노드가 있다면, 그 노드를 현재 상태로 바꾸고, 

로  돌아감1

p. 44
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▲ 언덕 등반 탐색 과정

•이 경우 초기 상태에서 목표 상태에 

이르기까지 계속해서 더 유망한 자

식 노드 선택 가능

•노드 A→노드 C →노드 E→노드 I의 
경로에서 평가 함수의 값이 자신보
다 유망한 자식 노드를 매번 선택할 
수 있다는 것
•이와는 다른 초기 상태에서 탐색을 
시작하면 목표 상태에 이르기 전임
에도 자신보다 유망한 자식 노드가 
없어서 다음으로 탐색할 노드를 선
택할 수 없는 경우 발생 가능

p. 44
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➢ 언덕등반 탐색의 국부 최대 

(Local Maximum) 문제



언덕 등반 탐색 구현하기

다음은 언덕 등반 탐색을 구현하기 위한 알고리즘이다. 이

를 바탕으로 파이선 코드를 작성해 보자.

p. 45



① 모듈 선언:2차원 리스트의 깊은 복사를 위한 모듈 작성

② 함수:현재 제 위치에 있지 않은 타일의 개수 계산

③ 함수:퍼즐의 현재 상태 출력

p. 45



④ 함수:현재 상태의 자식 노드 생성

p. 46



⑤ 함수:현재 상태의 빈칸(0)과 위치(인덱스) 탐색

⑥ 초기 상태와 목표 상태 정의  

p. 46



⑦ 현재 상태 정의(초기화)

⑧ 탐색 과정 설정
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⑧ 탐색 과정 설정

p. 47



⑨ 실행 결과 확인 

p. 48



해결 불가능한 8-퍼즐 문제의 초기 상태

❖8-퍼즐 문제의 초기 상태 중 해결 불가능한 경우: 초기 상태의 타일 순

서에서 목표 상태를 기준으로 뒤바뀌어 있는 경우의 수가 홀수이면 해

결 불가능

❖오른쪽 그림의 경우, 

5번 타일 입장에서 보면 

자신보다 뒤에 있는 타일 

중에서 자신보다 낮은 번호를 

가진 타일이 2개(3번, 4번)가 있다. 

또한 6번 타일의 입장에서 보면 4번 타일이 그러한 경우이다. 나머지 

타일 중에는 순서가 뒤바뀌어 있는 경우가 없다. 

❖따라서 오른쪽 그림의 경우, 타일 순서가 뒤바뀌어 있는 경우의 수는 3

이고 홀수이므로 오른쪽의 8-퍼즐 문제는 해결할 수 없는 문제인 것이

다.

▲ 8-퍼즐 문제의 초기 상태와 목표 상태

p. 48
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➢최상 우선 탐색 (Best-first Search) a

•정보 이용 탐색의 하나

•매 순간 가장 유망한 자식 노드를 선택하여 탐색 진행(맹목적 탐색과 다름)

•하나의 노드가 선택되면 다른 레벨의 노드도 고려하여 탐색을 진행한다는 

점에서 언덕 등반 탐색 기법과  다름.

•아래 탐색 예시

     - ‘현재 제 위치에 있지 않은 타일의 개수[h(N)]’를 평가 함수로

적용하여 최상 우선 탐색을 진행한 결과
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▲ 최상 우선 탐색 과정

p. 49
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1

7

open 리스트 생성

으로 돌아감

2

초기 상태 노드를 open 리스트에 저장
3

6

open 리스트에서 가장 유망한 노드 를 선정하여 현재 상태로 지정함. 
만약 가장 유망한 노드가 여러 개일 경우 해당 노드 중 하나를 임의로 선택 

현재 상태의 자식 노드 중에서 지금까지 탐색한 적이 없는 노드만 

open 리스트에 저장

4 5

open리스트에서 현재 상태 삭제 현재 상태가 목표 상태라면 탐색 종료

3

open 리스트: 다음 상태로 선정될 수 있는 
후보를 저장하는 공간 
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•최상 우선 탐색의 단계별 과정

    

p. 50



문제 해결과 탐색
p. 50



문제 해결과 탐색
p. 50



문제 해결과 탐색
p. 51



문제 해결과 탐색
p. 51



문제 해결과 탐색
p. 52



문제 해결과 탐색
p. 52



최상 우선 탐색 구현하기

다음은 최상 우선 탐색을 구현하기 위한 알고리즘을 정리

한 것이다. 이를 바탕으로 파이선 코드를 작성해 보자.

p. 53



① 모듈 선언:2차원 리스트의 깊은 복사를 위한 모듈과 랜덤 모듈 선언

② 함수:현재 제 위치에 있지 않은 타일의 개수 계산

p. 53



③ 함수:다양한 정보를 포함하는 현재 상태 생성

④ 함수:퍼즐의 현재 상태 출력

p. 54



⑤ 함수:현재 상태의 자식 노드 생성

p. 54



⑥ 함수:현재 상태의 빈칸(0)과 위치(인덱스) 탐색

⑦  함수:이미 생성된 상태 중에서 똑같은 것이 있는지 확인

p. 55



⑧ 함수:가장 유망한 상태(노드)를 선택

p. 55



⑨  초기 상태와 목표 상태를 정의하고,각종 변수 초기화

⑩  현재 상태 정의(초기화)

p. 55



⑪  탐색 과정 코딩

p. 55



⑫  탐색 경로 추적

p. 56



⑬  실행 결과 확인

p. 57



문제 해결과 탐색

➢ A* 탐색(A star Search) (DeSea

• 최상 우선 탐색의 경우 탐색 과정에서 지나온 경로는 

고려하지 않으므로 짧은 경로를 두고 긴 경로로 돌아갈 수도 

있다는 문제점을 해결하기 위해 제시할 수 있는 탐색 기법

• 최상 우선 탐색과 매우 유사한 방식으로 탐색을 진행하지만, 

지나온 경로도 평가 함수에 포함하여 탐색을 진행한다는 점

이  다름.

• 아래 탐색 예시

     - ‘초기 상태에서 현재 상태까지의 경로 개수[g(N)]와 

현재 제 위치에 있지 않은 타일의 개수[h(N)]를 합한 

값’을 

평가 함수로 적용하여 최상 우선 탐색을 진행한 결과

p. 58



문제 해결과 탐색

▲ A* 탐색 과정

p. 58



A* 탐색 구현하기

A* 탐색을 구현하기 위한 파이선 코드는 앞에서 살펴본 

최상 우선 탐색의 코드와 비교하여 한 부분만 차이가 있고,

나머지는 동일하다.

차이가 있는 부분은 평가 함수의 값을 기존의 값(제 위치에 

있지 않은 타일의 개수)에 초기 상태부터 현재 상태까지의 

거리를 더하는 것으로 아래의 코드에서 보면 31번 줄에 해

당한다.

앞에서 살펴본 최상 우선 탐색의 코드를 아래와 같이 수정

하여 실행시켜 보자.

p. 59



p. 59



p. 59



최상 우선 탐색과 A* 탐색 구현하기

turtle 모듈을 활용하면 실제로 8-퍼즐의 타일이 움직이는 

것을 표현할 수 있다.

최상 우선 탐색과 A*탐색을 구현하기 위한 파이선 코드에 

이어서 아래의 코드를 실행하면 그 결과를 확인할 수 있다.

먼저 Colab에서 turtle모듈을 활용하려면 ColabTurtlePlus

모듈부터 설치해야 한다.

아래의 코드를 순서대로 실행시켜 보자.

•turtle모듈:파이선에서 기본적으로 제공하는 기본 모듈로 코드에 따라 그 림을 그려 주
는 모듈
•Colab: Colaboratory의 줄임말로,브라우저 내에서 파이선 스크립트를 작성하고 실행할 
수 있는 도구  

https://colab.research.google.com/

p. 60

https://colab.research.google.com/


① turtle모듈 설치

② 모듈 선언

p. 60



③ 함수:타일 그리기

p. 60



④ 함수:타일 이동 함수 작성

p. 61



⑤ 각종 변수 초기화

p. 61



⑥ 초기 상태 정의

p. 62



⑦ 퍼즐을 이동한 후 실행 결과 확인

p. 62
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# 8puzzle - 1) 맹목적탐색 - 가) DFS 알고리즘

from copy import deepcopy

# 현재 제 위치에 있지 않은 타일의 개수를 계산한다. 

def evaluate(node):

cnt=0

for i in range(3):

for j in range(3):

if node[i][j]==gnode[i][j]:

cnt+=1

return 9-cnt

# 퍼즐의 현재 상태를 출력한다.

def nodePrint(title,node,h):

print(f"{title} h={h}")

for i in node:

print(i)

print("---------")

# 현재 상태의 자식 노드를 생성한다.

def babyNode(node):

i,j=findZero(node) # node[i][j] 가 빈칸임

  totalbabynode=[]

if i-1>=0: # ↓

upnode=deepcopy(node)

upnode[i-1][j],upnode[i][j]=upnode[i][j],upnode[i-1][j]

totalbabynode.append(upnode)

if j+1<=2: # ←

rightnode=deepcopy(node)

rightnode[i][j+1],rightnode[i][j]=rightnode[i][j],rightnode[i][j+1]

totalbabynode.append(rightnode)

if i+1<=2: # ↑

downnode=deepcopy(node)

downnode[i+1][j],downnode[i][j]=downnode[i][j],downnode[i+1][j]

totalbabynode.append(downnode)

if j-1>=0: # →

leftnode=deepcopy(node)

leftnode[i][j-1],leftnode[i][j]=leftnode[i][j],leftnode[i][j-1]

totalbabynode.append(leftnode)

return totalbabynode

# 현재 상태의 빈칸(0)과 위치(인덱스)를 탐색한다.

def findZero(node):

for i in range(3):

for j in range(3):

if node[i][j]==0:

return i,j

# 초기 상태와 목표 상태를 정의한다.

snode=[[1,2,3],

[0,4,6],

[7,5,8]]

gnode=[[1,2,3],

[4,5,6],

[7,8,0]]

# DFS를 위한 자료구조 초기화

cnt = 0

stack = [snode] # 탐색할 노드를 저장하는 스택 리스트 (초기 상태 삽입)

visited = [] # 이미 방문한 노드를 기록하여 무한 루프를 방지하는 리스트

# 깊이 우선 탐색(DFS) 과정 설정

while stack: # 스택에 탐색할 노드가 남아있는 동안 반복

  cnt += 1

print(f"count: {cnt}")

# 스택의 맨 마지막(가장 깊은 곳) 노드를 꺼내어 현재 상태로 지정 (pop)

currentnode = stack.pop()

h = evaluate(currentnode)

nodePrint('현재 상태', currentnode, h)

# 목표 상태인지 확인

  if currentnode == gnode:

print("success!! 목표 상태 도달!")

break

# 현재 노드를 방문 처리

  visited.append(currentnode)

# 자식 노드(다음 이동 가능한 상태) 생성

  bnodes = babyNode(currentnode)

# 자식 노드를 스택에 추가

  for child in bnodes:

# 이미 방문했거나 스택에 대기 중인 상태는 중복 탐색하지 않음

    if child not in visited and child not in stack:

stack.append(child)

else:

# 스택이 완전히 비워질 때까지 목표를 찾지 못한 경우

  print("failure!! 모든 경우를 탐색했지만 해를 찾지 못했습니다.")



# 8puzzle - 1) 맹목적 탐색 - 나) BFS 알고리즘
from copy import deepcopy
from collections import deque # 큐 자료구조를 효율적으로 사용하기 위해 추가

# 함수: 현재 제 위치에 있지 않은 타일의 개수를 계산한다.
def evaluate(node):

cnt=0
for i in range(3):

for j in range(3):
if node[i][j]==gnode[i][j]:

cnt+=1
return 9-cnt

# 함수: 퍼즐의 현재 상태를 출력한다.
def nodePrint(title,node,h):

print(f"{title} h={h}")
for i in node:

print(i)
print("---------")

# 현재 상태의 자식 노드를 생성한다.
def babyNode(node):

i,j=findZero(node) # node[i][j] 가 빈칸임
  totalbabynode=[]

if i-1>=0: # ↓
upnode=deepcopy(node)
upnode[i-1][j],upnode[i][j]=upnode[i][j],upnode[i-1][j]
totalbabynode.append(upnode)

if j+1<=2: # ←
rightnode=deepcopy(node)
rightnode[i][j+1],rightnode[i][j]=rightnode[i][j],rightnode[i][j+1]
totalbabynode.append(rightnode)

if i+1<=2: # ↑
downnode=deepcopy(node)
downnode[i+1][j],downnode[i][j]=downnode[i][j],downnode[i+1][j]
totalbabynode.append(downnode)

if j-1>=0: # →
leftnode=deepcopy(node)
leftnode[i][j-1],leftnode[i][j]=leftnode[i][j],leftnode[i][j-1]
totalbabynode.append(leftnode)

return totalbabynode

# 함수: 현재 상태의 빈칸(0)과 위치(인덱스)를 탐색한다.
def findZero(node):

for i in range(3):
for j in range(3):

if node[i][j]==0:
return i,j

# 초기 상태와 목표 상태를 정의한다.

snode=[[1,2,3],

[0,4,6],

[7,5,8]]

gnode=[[1,2,3],

[4,5,6],

[7,8,0]]

# BFS를 위한 자료구조 초기화

cnt = 0

queue = deque([snode]) # 탐색할 노드를 저장하는 큐 (초기 상태 삽입)

visited = [] # 이미 방문한 노드를 기록하는 리스트

# 너비 우선 탐색(BFS) 과정 설정

while queue: # 큐에 탐색할 노드가 남아있는 동안 반복

  cnt += 1

  print(f"count: {cnt}")

# 큐의 맨 앞(가장 먼저 들어온 노드)을 꺼내어 현재 상태로 지정 (FIFO)

  currentnode = queue.popleft()

h = evaluate(currentnode)

nodePrint('현재 상태', currentnode, h)

# 목표 상태인지 확인

  if currentnode == gnode:

print("success!! 목표 상태 도달!")

break

  # 현재 노드를 방문 처리

  visited.append(currentnode)

# 자식 노드(다음 이동 가능한 상태) 생성

  bnodes = babyNode(currentnode)

# 자식 노드를 큐의 맨 뒤에 추가

  for child in bnodes:

# 이미 방문했거나 큐에 대기 중인 상태는 중복 탐색하지 않음

    if child not in visited and child not in queue:

queue.append(child)

else:

print("failure!! 모든 경우를 탐색했지만 해를 찾지 못했습니다.")

https://colab.research.google.com/drive/1Au0edl9R5MZV7aUUpH-rLBbH3SA-omzw?usp=sharing

https://colab.research.google.com/drive/1Au0edl9R5MZV7aUUpH-rLBbH3SA-omzw?usp=sharing


모둠별로 다음과 같이 정의된 8-퍼즐 문제를 해결하기 

위해 최상 우선 탐색과 A* 탐색 방법을 적용한 탐색 

과정을 작성해 보자.

8-퍼즐 문제 함께 해결하기

p. 63



좌표 간의 거리를 구하는 방법 -유클리드 거리와 맨해튼 거리

1. 유클리드 거리

① 일상생활에서 일반적으로 

사용하는 거리로, 

두 점 사이의 직선거리로서 

피타고라스 정리를 

사용하여 계산 가능

② 왼쪽 그림에서 녹색 경로임.

p. 63



좌표 간의 거리를 구하는 방법 -유클리드 거리와 맨해튼 거리

2. 맨해튼 거리

① 두 점의 거리를 두 점의 좌표 차이의 

절댓값의 합으로 표현하는 방식

② 두 점의 좌표를 (p₁, p₂)와 (q₁, q₂)라고 할 때, 

맨해튼 거리는 다음과 같다. 

d = |(p₁ -q₁)| + |(p₂ -q₂)| 

③ 그림에서 빨간색, 파란색, 노란색 경로임. 

파랑 선과 노랑 선은 모두 시작점에서 끝점까지 최단 거리로 

갈 수 있는 경우들인데, 이 거리들은 모두 맨해튼 거리를 나타내는 

빨강 선과 거리가 동일함.

④ 두 점 사이의 도로가 모두 x축 또는 y축에 평행한 경우라면, 

두 점 사이의 최단 거리는 항상 맨해튼 거리와 일치

p. 63



문제 해결과 탐색

(3) 길찾기 문제의 탐색 방법

  문제 정의 •13×7 격자판의 출발 위치로부터 도착 위치에 이르는 

최단 경로를 찾는다. 

•두 위치 간의 거리는 맨해튼 거리를 적용하고, 대각선 

이동을 허용하지 않는다. 

•장벽은 뚫고 갈 수 없다. 

▲ 길찾기 문제의 상태 공간

p. 64



문제 해결과 탐색

▪길찾기 문제의 초기 상태: 출발 위치에 머무는 

상태, 목표 상태는 도착 위치까지 최단 경로로 

이동한 상태로 정의

▪해결 방법: 최상 우선 탐색과 A* 탐색 방법 적용

▪상태별 평가 함숫값 필요

▪길찾기 문제의 평가 함수 정의

✓길찾기 문제에서 가장 핵심적인 요소: 최단 경로

✓각 위치에서 도착 위치까지의 거리로 정의

✓평가 함수의 값이 낮을수록 더 유망하다고 판단

✓위치별 평가 함숫값 계산 시 장벽은 고려하지 않고 

맨해튼 거리 적용

p. 64



문제 해결과 탐색

① 최상 우선 탐색을 적용한 길찾기 문제 해결

▪최상 우선 탐색을 적용하여 길찾기 문제를 해결하기 

위해 상태 공간의 위치별 평가 함숫값 반영 결과(그림)

▪평가 함수: 각 위치에서 도착 위치까지의 맨해튼 거리

▲ 길찾기 문제의 상태 공간에 평가 함숫값 반영 결과

p. 65



문제 해결과 탐색

▪8-퍼즐 문제와 기본적인 원리는 동일

▪길찾기 문제에서는 현재 위치에서 다음 

위치로 나아갈 수 있는 위치 중 평가 

함숫값이 가장 낮은 곳을 

선택하는 것

▪8-퍼즐 문제는 상태 공간을 트리 

구조로 표현하는 것이 일반적이지만, 

길찾기 문제는 지도 자체를 

상태 공간으로 표현

▪길찾기 문제도 트리 구조로 

표현 가능

p. 65



문제 해결과 탐색

➢문제 해결 과정(DeSear)

•연두색으로 표시한 부분: 선택된 탐색 경로를 의미

•노란색으로 표시한 부분: 탐색 경로를 선택할 수 있는 

후보를 의미

•노란색으로 표시한 부분 중에서 가장 유망한 위치를 선

택하여 탐색

p. 66



문제 해결과 탐색
p. 66



문제 해결과 탐색
p. 66



문제 해결과 탐색
p. 66



문제 해결과 탐색

•최상 우선 탐색을 적용하여 길찾기 문제 해결 시 발생 문제: 

탐색 경로가 최단 거리가 아닐 수 있는 가능성이 크다는 것

•이는 8-퍼즐 문제 해결 과정에서도 확인

•가장 큰 이유는 지나온 경로 즉, 출발 위치에서 현재 위치까

지의 거리를 평가 함수에 반영하지 않기 때문

•평가 함수에 출발 위치에서 현재 위치까지의 거리 반영 시

 문제 해결 → A* 탐색 방법

p. 67



문제 해결과 탐색

① A* 탐색을 적용한 길찾기 문제 해결

▪A* 탐색을 적용하여 길찾기 문제를 해결하기 위해 

상태 공간의 위치별 평가 함숫값을 반영결과

(아래 그림)

▪평가 함수: 출발 위치에서 현재 위치까지의 탐색 

거리 + 각 위치에서 도착 위치까지의 맨해튼 거리

p. 67



문제 해결과 탐색

▲ 길찾기 문제의 상태 공간에 평가 함숫값 반영 결과

p. 67



문제 해결과 탐색

▪A* 탐색 평가 함수의 요소인 ‘출발 위치에서 현재 

위치까지의 탐색 거리’는 탐색의 과정에서 최단 

경로를 찾을 가능성을 높이기 위해 적용하는 것

▪‘출발 위치에서 현재 위치까지의 탐색 거리’를 단순히 

출발 위치에서 현재 위치까지의 맨해튼 거리로 

이해해서는 안 됨.

▪출발 위치에서 시작하여 현재 위치까지 탐색 경로를 몇 

번 지나온 것인가로 이해

p. 67



문제 해결과 탐색

➢문제 해결 과정(DeSear)

•연두색으로 표시한 부분: 선택된 탐색 경로를 의미

•노란색으로 표시한 부분: 탐색 경로를 선택할 수 있는 

후보를 의미

•노란색으로 표시한 부분 중 가장 유망한 위치를 선택하여 

탐색하는 것

p. 68



문제 해결과 탐색
p. 68



문제 해결과 탐색
p. 68



문제 해결과 탐색
p. 68



문제 해결과 탐색
p. 69



문제 해결과 탐색
p. 69



문제 해결과 탐색

초기 상태에서 목표 상태까지의 

최단 경로를 찾는 데에는 

A* 탐색 방법이 더 우수하다는 것을 확인 

p. 69



길찾기 문제 함께 해결하기

모둠별로 아래의 길찾기 문제에 대해 최상 우선 탐색과 A*

탐색 방법을 적용하여 각각의 탐색 과정을 작성해 보자.

(단,연두색은 출발 위치,빨간색은 도착 위치로 정의한다.)

최상 우선 탐색 

p. 70



A*탐색

p. 70



p. 72

실제 지도를 시뮬레이터로 추상화하기



import heapq

# ── 휴리스틱 함수 h(i, j) ──────────────────────────────────────────────────────

def h(i, j, goal):

"""현재 위치 (i, j) → 목표 위치까지의 맨해튼 거리"""

  return abs(i - goal[0]) + abs(j - goal[1])

# ── 공통 탐색 함수 ─────────────────────────────────────────────────────────────

def search(maze, mode):

"""

  Parameters:

   maze : 2차원 문자열 리스트 (길=' ', 벽='#', 출발='S', 도착='G')

   mode : 사용할 탐색 알고리즘

       'bfs' → f = g (BFS, 최단경로 보장)

       'best' → f = h (최상우선탐색)

       'astar' → f = g + h (A* 탐색)

  Returns:

   f_map : 각 탐색 지점의 평가함수값 지도

   path : 출발 → 목표까지의 좌표 리스트 (경로 없으면 None)

  """

  M = len(maze)

N = len(maze[0])

# ── 출발(S) / 도착(G) 위치 탐색 ──────────────────────────────────────────

  start = goal = None

  for i in range(M):

for j in range(N):

if maze[i][j] == 'S':

start = (i, j)

elif maze[i][j] == 'G':

goal = (i, j)

si, sj = start

g0 = 0 # 출발 지점의 실제 비용(g) = 0

  # ── mode별 평가함수 f(i, j, g) 정의 ──────────────────────────────────────

  def f_val(i, j, g):

if  mode == 'bfs': return g # BFS: 이동 거리만

    elif mode == 'best': return h(i, j, goal) # 최상우선: 휴리스틱만

    else: return g + h(i, j, goal) # A*: 이동 거리 + 휴리스틱

  # ── 탐색에 사용할 자료구조 초기화 ────────────────────────────────────────

  f_map = [[None]*N for _ in range(M)] # 평가함수값 지도 (방문한 셀만 기록)

  g_map = [[None]*N for _ in range(M)] # 출발점~각 셀까지의 실제 비용 기록

  parent = {} # 경로 복원용 부모 포인터 {(i,j): (pi,pj)}

  # 출발 지점 초기화

  f0 = f_val(si, sj, g0)

f_map[si][sj] = f0

g_map[si][sj] = g0

parent[start] = None # 출발 지점의 부모는 없음

  counter = 0 # 힙에서 f 값이 같을 때 삽입 순서로 tie-break (FIFO 보장)

  # 힙 원소 구조: (f값, 삽입순서, g값, 행, 열)

  heap = [(f0, counter, g0, si, sj)]

visited = set() # 이미 확정된(꺼낸) 노드 집합

  # ── 탐색 메인 루프 ────────────────────────────────────────────────────────

  while heap:

f, _, g, i, j = heapq.heappop(heap) # f값이 가장 작은 노드를 꺼냄

    # 이미 최적 경로로 확정된 노드는 건너뜀

    if (i, j) in visited:

continue

    visited.add((i, j))

# 목표 지점 도달 → 경로 복원 후 반환

    if (i, j) == goal:

path = []

cur = (i, j)

# parent 포인터를 따라 역방향으로 경로를 추적

      while cur is not None:

path.append(cur)

cur = parent.get(cur)

path.reverse() # 출발→목표 순으로 뒤집기

      return f_map, path

# ── 상하좌우 4방향 이웃 노드 탐색 ────────────────────────────────────

    for di, dj in [(-1, 0), (1, 0), (0, -1), (0, 1)]:

ni, nj = i + di, j + dj

# 미로 범위 내 & 벽이 아님 & 아직 확정되지 않은 노드만 처리

      if (0 <= ni < M and 0 <= nj < N

and maze[ni][nj] != '#'

          and (ni, nj) not in visited):

ng = g + 1 # 이웃 노드까지의 실제 비용 (한 칸 이동 = 1)

        # 더 저렴한 경로를 발견했을 때만 갱신

        if g_map[ni][nj] is None or ng < g_map[ni][nj]:

g_map[ni][nj] = ng

nf = f_val(ni, nj, ng)

f_map[ni][nj] = nf

parent[(ni, nj)] = (i, j) # 부모 갱신

          counter += 1

          heapq.heappush(heap, (nf, counter, ng, ni, nj))

return f_map, None # 목표에 도달하지 못한 경우

https://colab.research.google.com/drive/1Cgzm5zOrABhRtpP8OB1Fg_0GyA7N5OTs?usp=sharing

https://colab.research.google.com/drive/1Cgzm5zOrABhRtpP8OB1Fg_0GyA7N5OTs?usp=sharing


# ── 결과 출력 함수 ─────────────────────────────────────────────────────────────

def print_result(maze, f_map, path, name):

"""

  탐색 결과를 두 종류의 지도로 출력.

  Parameters:

   maze : 미로 원본 (벽 위치 확인용)

   f_map : 각 셀의 평가함수값 지도

   path : 출발→목표 경로 좌표 리스트

   name : 알고리즘 이름 (출력 헤더용)

   [1] 평가함수값 지도: 탐색된 각 셀의 f 값

   [2] 탐색결과 지도 : 출발→목표 경로 위의 이동 거리(step 번호)

  """

  M = len(maze)

N = len(maze[0])

print(f"\n{'='*52}")

print(f" 알고리즘: {name}")

print(f"{'='*52}")

# 경로 좌표 → 이동 거리(step) 매핑

  path_map = [[None]*N for _ in range(M)]

if path:

for step, (i, j) in enumerate(path):

path_map[i][j] = step # 출발=0, 목표=len(path)-1

  # ── [1] 평가함수값 지도 출력 ──────────────────────────────────────────────

  print("\n[1] 평가함수값 지도")

for i in range(M):

row = ""

    for j in range(N):

if maze[i][j] == '#':

row += " #"        # 벽

      elif f_map[i][j] is not None:

row += f"{f_map[i][j]:3d}" # 탐색된 셀: f값을 3칸으로 출력

      else:

row += " "       # 미탐색 셀

    print(row)

# ── [2] 탐색결과 지도 출력 ────────────────────────────────────────────────

  print("\n[2] 탐색결과 지도 (출발→목표 이동거리)")

if path is None:

print(" 경로를 찾을 수 없습니다.")

return

  for i in range(M):

row = ""

    for j in range(N):

if maze[i][j] == '#':

row += " #"          # 벽

      elif path_map[i][j] is not None:

row += f"{path_map[i][j]:3d}"  # 경로 위의 셀: step 번호

      else:

row += " "          # 경로 외 셀

    print(row)

print(f"\n 경로 길이: {len(path)-1} 스텝")

# ── 세 알고리즘 순서대로 실행 ──────────────────────────────────────────────────

def run_all(maze):

"""세 가지 탐색 알고리즘을 순서대로 실행하고 결과를 출력"""

  for mode, name in [

('bfs', 'BFS'),

('best', '최상우선탐색 (Best-First)'),

('astar', 'A* 탐색'),

]:

f_map, path = search(maze, mode)

print_result(maze, f_map, path, name)

# ── 미로 선언 및 실행 (진입점) ─────────────────────────────────────────────────

# 13x7 격자 맵 (p.66)

maze = [

"#############",

"# #",

"# # ##### #",

"# ## G # #",

"#S ######## #",

"# #",

"#############"

]

run_all(maze)



# ── 미로 선언 및 실행 (진입점) 
─────────────────────────────────────────────────
# 13x7 격자 맵 (p.66)

maze = [
"#############",
"# #",
"# # ##### #",
"# ## G # #",
"#S ######## #",
"# #",
"#############"

]
run_all(maze)

====================================================

알고리즘: BFS

====================================================

[1] 평가함수값 지도

  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#  3  4  5  6  7  8  9 10 11        #

#  2  #  6  7  8  #  #  #  #  #     #

#  1  #  #  8  9 10 11        #     #

#  0  1  #  #  #  #  #  #  #  #     #

#  1  2  3  4  5  6  7  8  9 10 11  #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

[2] 탐색결과 지도 (출발→목표 이동거리)

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#  3  4  5                          #

#  2  #  6  7     #  #  #  #  #     #

#  1  #  #  8  9 10 11        #     #

#  0     #  #  #  #  #  #  #  #     #

#                                   #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

경로 길이: 11 스텝

====================================================

알고리즘: 최상우선탐색 (Best-First)

====================================================

[1] 평가함수값 지도

  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#  8        5  4  3  2  3  4  5  6  #

#  7  #     4  3  #  #  #  #  #  5  #

#  6  #  #  3  2  1  0        #  4  #

#  7  6  #  #  #  #  #  #  #  #  5  #

#  8  7  6  5  4  3  2  3  4  5  6  #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

[2] 탐색결과 지도 (출발→목표 이동거리)

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#             21 20 19 18 17 16 15  #

#     #       22  #  #  #  #  # 14  #

#     #  #    23 24 25        # 13  #

#  0  1  #  #  #  #  #  #  #  # 12  #

#     2  3  4  5  6  7  8  9 10 11  #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

경로 길이: 25 스텝

====================================================

알고리즘: A* 탐색

====================================================

[1] 평가함수값 지도

  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

# 11 11 11 11 11 11 11 13           #

#  9  # 11 11 11  #  #  #  #  #     #

#  7  #  # 11 11 11 11        #     #

#  7  7  #  #  #  #  #  #  #  #     #

#  9  9  9  9  9  9  9 11 13        #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

[2] 탐색결과 지도 (출발→목표 이동거리)

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#  3  4  5                          #

#  2  #  6  7     #  #  #  #  #     #

#  1  #  #  8  9 10 11        #     #

#  0     #  #  #  #  #  #  #  #     #

#                                   #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

경로 길이: 11 스텝



# ── 미로 선언 및 실행 (진입점) 
─────────────────────────────────────────────────
# 19x10 격자 맵 (p.78)

maze = [
"###################",
"# #",
"# ########## #",
"# S # #",
"# ####### G #",
"# ## #",
"# # #",
"# ## #",
"# #",
"###################",

]
run_all(maze)

====================================================

알고리즘: 최상우선탐색 (Best-First)

====================================================

[1] 평가함수값 지도

  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#                                                     #

#       12 11  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #           #

#    12 11 10  #                          2           #

#    11 10  9  #  #  #  #  #  #  #     0  1  2        #

#       11 10  9  8  7  6  5  4  #  #  1  2  3        #

#          11 10  9  8  7  6  5  4  #  2  3  4        #

#                          7  6  5  #  #  4  5        #

#                             7  6  5  4  5  6        #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

[2] 탐색결과 지도 (출발→목표 이동거리)

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#                                                     #

#              #  #  #  #  #  #  #  #  #  #           #

#        0     #                                      #

#        1  2  #  #  #  #  #  #  #    21 20           #

#           3  4  5  6  7  8  9  #  #    19           #

#                            10 11  #    18           #

#                               12  #  # 17           #

#                               13 14 15 16           #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

경로 길이: 21 스텝

====================================================

알고리즘: A* 탐색

====================================================

[1] 평가함수값 지도

  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

# 19 17 15 15 15 15 15 15 15 15 15 15 15 17 19 21     #

# 17 15 13 13  #  #  #  #  #  #  #  #  #  # 19 21     #

# 15 13 11 11  #                   21 19 19 19 21     #

# 15 13 11 11  #  #  #  #  #  #  #    19 19 19 21     #

# 17 15 13 13 13 13 13 13 13 13  #  #    21 21        #

# 19 17 15 15 15 15 15 15 15 15 15  #                 #

# 21 19 17 17 17 17 17 17 17 17 17  #  #              #

#    21 19 19 19 19 19 19 19 19 19 19 19 21           #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

[2] 탐색결과 지도 (출발→목표 이동거리)

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#           3  4  5  6  7  8  9 10 11 12 13 14        #

#           2  #  #  #  #  #  #  #  #  #  # 15        #

#        0  1  #                            16        #

#              #  #  #  #  #  #  #    19 18 17        #

#                                #  #                 #

#                                   #                 #

#                                   #  #              #

#                                                     #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

경로 길이: 19 스텝

====================================================

알고리즘: BFS

====================================================

[1] 평가함수값 지도

  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#  4  3  2  3  4  5  6  7  8  9 10 11 12 13 14 15 16  #

#  3  2  1  2  #  #  #  #  #  #  #  #  #  # 15 16 17  #

#  2  1  0  1  #                   19 18 17 16 17 18  #

#  3  2  1  2  #  #  #  #  #  #  #    19 18 17 18 19  #

#  4  3  2  3  4  5  6  7  8  9  #  # 20 19 18 19 20  #

#  5  4  3  4  5  6  7  8  9 10 11  # 19 18 19 20     #

#  6  5  4  5  6  7  8  9 10 11 12  #  # 17 18 19     #

#  7  6  5  6  7  8  9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19  #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

[2] 탐색결과 지도 (출발→목표 이동거리)

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

#        2  3  4  5  6  7  8  9 10 11 12 13 14        #

#        1     #  #  #  #  #  #  #  #  #  # 15        #

#        0     #                            16        #

#              #  #  #  #  #  #  #    19 18 17        #

#                                #  #                 #

#                                   #                 #

#                                   #  #              #

#                                                     #

#  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #  #

경로 길이: 19 스텝



탐색 알고리즘 시뮬레이션 실습하기

아래의 웹 사이트에 접속하여 탐색 알고리즘 시뮬레이터를 

실습해 보자. https://qiao.github.io/PathFinding.js/visual/

p. 71
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① 먼저 빈 격자판에 임의의 맵을 그린다. 빈 격자판에 클릭을 한 번 하면 

장벽(회색 음영 블록)이 생기고, 다시 클릭하면 장벽이 없어진다.

② 연두색 블록이 출발 위치이고, 빨간색 블록이 도착 위치이다. 

이들 블록을 클릭하여 드래그하면 다른 위치로 이동시킬 수 있다.

③ 맵 구성이 완료되었다면, 길찾기 탐색 알고리즘을 선택한다. 화면 우측에 

있는 Select Algorithm 바에서 다양한 탐색 알고리즘을 선택할 수 있다. 

너비 우선 탐색(Breadth-First-Search)과 최상 우선 탐색(Best-First-Search), 

A* 탐색 중 하나를 선택한다.

④ 알고리즘을 선택한 후, 화면에 보이는 Heuristic은 Manhattan으로 선택하고, 

Options의 모든 항목에는 체크를 해제한다.

⑤ 알고리즘과 기본 설정을 완료하였다면, Select Algorithm 바 하단에 있는 Start 

Search 버튼을 클릭하여 탐색을 실행한다.

⑥ 잠시 후, 탐색이 완료되고 나면 화면 왼쪽 하단에서 실행 결과(length, time, 

operations)를 확인할 수 있다.

p. 71



알고리즘별로 실행 결과를 비교하면서 성능을 확인해 보자.

p. 71



실제 지도를 시뮬레이터로 추상화하기

아래 예시를 참고하여 실제 지도상에서 출발 위치와 도착 위치, 

그리고 그에 따른 상태 공간을 특정한 뒤에 실제 자신이 사는 곳

의 지도를 추상화하여 격자판으로 표현해 보자.

p. 72
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