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요       약 

게임에서는 장애물이 가로 막고 있을 때 길 찾기 알고리즘이 요구된다. Path Finding Method 는 

길과 장애물을 고려하여 목적지까지의 경로를 찾는 방법을 말한다.  A* 알고리즘은 이런 복잡한 미

로 찾기에 최적화된 Path Finding 알고리즘이다. 하지만, 모바일 같은 저비용 기기에서 A* 알고리즘을 

사용하기엔 단순한 지형에서도 연산 부하가 발생할 수 있다. 본 논문에서는 가상의 공간에서 Grid

를 구축하여, 통행이 가능한 곳과 불가능한 곳을 나누어 최종 지점에 도달할 수 있도록 하는 방식

을 제안한다. 본 논문에서 제시한 Path Finding Method 는 최종 지점이 막다른 길인 경우 가장 가까운 

이동 가능한 경로로 길을 안내하도록 설계하여 예외 상황에 대처했다. 대표적인 길 찾기 알고리즘

인 Dijkstra 알고리즘은 최소 비용을 고려해서 최단으로 가는 거리를 비교하여 길을 나타낼 수 있다. 

하지만, Dijkstra 알고리즘 경우 비용이 양수가 아닌 음수의 경우 무한 루프에 빠지는 등 결과 값이 

제대로 나오지 않을 수 있다. 본 논문에서 제안한 Path Finding Method 는 최소 비용을 노드별로 비교

하는 방식이 아닌 초기 비용을 알 수 없는 분야에 쉽게 사용할 수 있다. 본 논문에서는 제안한 Path 

Finding Method 를 적용하여 Web 게임을 제작하는 것에 성공하였다. 향후, Path Finding Method 결과에 

위치 정렬 알고리즘을 적용하여, 중복된 지역을 가는 확률을 최소화하면서 정리된 Path 가 돌출되도

록 연구할 예정이다. 본 논문의 Path Finding Method 은 게임 개발 분야에 적극 기여되길 바란다. 

 

1. 서론 

게임에서는 구조물로 이루어진 미로를 탐색해야 한

다. Map 의 복잡도에 따라 미로 탐색에 필요한 시간 

복잡도와 공간 복잡도는 기하급수로 높아질 수밖에 

없다.[1] A* 알고리즘은 이런 복잡한 미로 찾기에 최

적화된 Path Finding 알고리즘이다.[2][3] 하지만, 모바

일 같은 저비용 기기에서는 간단한 구조물 환경만으

로도 A* 알고리즘을 사용하기엔 연산 부하가 발생할 

수 있다.[4][5] 

본 논문에서는 간단한 구조물 환경에서 사용할 수 

있는 저비용(Low-cost) Path Finding Method 을 제안한다. 

본 논문에서 제안된 Path Finding Method 은 모바일 저

비용 기기에서도 연산 부하 없이 사용이 가능하다. 

본 논문의 Path Finding Method 은 게임 개발 분야에 

적극 기여되길 바란다. 

 

2. Low-Cost Path Finding Method 

본 논문에서 제안한 Path Finding Method 는 기본 입

력으로 시작점과 목표 지점을 입력 받는다. 

표 1 은 마우스 지정한 길을 찾고자 할 때 도출해

내는 방법이다. PlayerPos 는 캐릭터의 위치를 의미한

다. MousePos 는 마우스의 위치를 의미한다. start 는 

PlayerPos 의 위치를 GetEnalbePath 를 통해 Grid 상의 

위치로 나타낸다. goal 은 MousePos 의 위치를 

GetEnalbePath 를 통해 Grid 상의 위치로 나타낸다.  

이 때 가상의 좌표로 재선언해주며 지나갈 수 있는 

길(Visit)을 탐색한다. 

Patharr 는 onPathSet 을 통해 시작점과 목표 지점이 

온전히 이어졌을 때 시작점과 중간 지점, 목표 지점 

순으로 대입해준다. 

 

수도 코드 1: Path Click 

INPUT: 𝑃𝑙𝑎𝑦𝑒𝑟𝑃𝑜𝑠, 𝐺𝑜𝑎𝑙𝑃𝑜𝑠 

OUTPUT: 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 

 

𝐒𝐄𝐓 𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡 ←  𝐺𝑒𝑡𝐸𝑛𝑎𝑙𝑏𝑒𝑃𝑎𝑡ℎ(𝑃𝑙𝑎𝑦𝑒𝑟𝑃𝑜𝑠) 
𝐒𝐄𝐓 𝑔𝑜𝑎𝑙 ←  𝐺𝑒𝑡𝐸𝑛𝑎𝑙𝑏𝑒𝑃𝑎𝑡ℎ(𝐺𝑜𝑎𝑙𝑃𝑜𝑠) 
 

𝐒𝐄𝐓 𝑉𝑖𝑠𝑖𝑡 ←  {0} 
𝐒𝐄𝐓 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 ←  ∅ 

 

𝐒𝐄𝐓 𝑉𝑖𝑠𝑖𝑡[𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡. 𝑦][𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡. 𝑥] ← 1 
𝐒𝐄𝐓 𝑉𝑖𝑠𝑖𝑡[𝑔𝑜𝑎𝑙. 𝑦][𝑔𝑜𝑎𝑙. 𝑥] ← 1 

 

𝐒𝐄𝐓 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 ←  𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 ∪  𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡 
𝐂𝐀𝐋𝐋 𝑜𝑛𝑃𝑎𝑡ℎ𝑆𝑒𝑡(𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡, 𝑔𝑜𝑎𝑙, 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟) 
𝐒𝐄𝐓 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 ←  𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 ∪  𝑔𝑜𝑎𝑙 
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<표 1> Path Click 

 

수도 코드 2: PathSet 

INPUT: 𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡, 𝑔𝑜𝑎𝑙, 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 

OUTPUT: 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 

 

𝐒𝐄𝐓 𝑙𝑒𝑛 ← 𝐿𝑒𝑛𝑔𝑡ℎ(𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡 − 𝑔𝑜𝑎𝑙) 
𝐒𝐄𝐓 𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟 ← (𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡 + 𝑔𝑜𝑎𝑙) / 2 
 

𝐢𝐟 𝑙𝑒𝑛 ≤ 1.5 𝐭𝐡𝐞𝐧: 
  𝐫𝐞𝐭𝐮𝐫𝐧 
𝐞𝐧𝐝 𝐢𝐟 

 

𝐢𝐟 𝑃𝑜𝑠[𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟. 𝑦][𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟. 𝑥] 𝐢𝐬 0 𝐭𝐡𝐞𝐧: 
  𝐒𝐄𝐓 𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟 ← 𝐺𝑒𝑡𝐸𝑛𝑎𝑙𝑏𝑒𝑃𝑎𝑡ℎ(𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟, 𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡, 𝑔𝑜𝑎𝑙) 
𝐞𝐧𝐝 𝐢𝐟 

 

𝐢𝐟 𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟 𝐢𝐬 𝑔𝑜𝑎𝑙 𝐭𝐡𝐞𝐧: 
  𝐫𝐞𝐭𝐮𝐫𝐧 
𝐞𝐧𝐝 𝐢𝐟 

 

𝐒𝐄𝐓 𝑉𝑖𝑠𝑖𝑡[𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟. 𝑦][𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟. 𝑥]  ←  1 
𝐂𝐀𝐋𝐋 𝑜𝑛𝑃𝑎𝑡ℎ𝑆𝑒𝑡(𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡, 𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟 , 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟) 
𝐒𝐄𝐓 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 ←  𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟 ∪  𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟  
𝐂𝐀𝐋𝐋 𝑜𝑛𝑃𝑎𝑡ℎ𝑆𝑒𝑡(𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟 , 𝑔𝑜𝑎𝑙, 𝑃𝑎𝑡ℎ𝑎𝑟𝑟) 
<표 2> PathSet  

 

표 2 는 2 개의 지점을 인자로 받아와 두 지점 사이 

거리가 점점 좁혀져 한 지점에 가까워졌을 때 끝나는 

방식이다. 그전 까지는 재귀 함수를 통해 원하는 결

과 값이 나오도록 재차 반복 실행시켜준다. 

만약 길을 찾는 도중 막다른 길에 다다랐을 때 

“GetEnalbePath”를 통해 다른 길을 도출해낸다. 

 

표 3 의 경우 좌표가 못 지나가는 지점을 도달했을 

때 해당 지점에서 가장 인접한 이동 가능 결로를 새

로 지정해준다. 

 

 

수도 코드 3: GetEnablePath 

INPUT: 𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟, 𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡, 𝑔𝑜𝑎𝑙 
OUTPUT: 𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟 

 

𝐒𝐄𝐓 𝑑𝑖𝑠 ← {∞} 

 

𝐟𝐨𝐫 𝑦 ∶= 𝟎 𝑡𝑜 𝑯 𝐝𝐨: 
  𝐟𝐨𝐫 𝑥 ∶= 𝟎 𝑡𝑜 𝑾 𝐝𝐨: 

 

    𝐢𝐟 𝑃𝑜𝑠[𝑦][𝑥] 𝐢𝐬 1 𝐚𝐧𝐝 𝑉𝑖𝑠𝑖𝑡[𝑦][𝑥] 𝐢𝐬 0 
      𝑑𝑖𝑠[𝑥][𝑦] ← 𝐿𝑒𝑛𝑔𝑡ℎ([𝑥, 𝑦] − 𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟) 
    𝐞𝐧𝐝 𝐢𝐟 

 

    𝐢𝐟 [𝑥, 𝑦] 𝒊𝒔  𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡 or [𝑥, 𝑦] 𝐢𝐬  𝑔𝑜𝑎𝑙 

      𝑑𝑖𝑠[𝑥][𝑦] ← ∞ 

    𝐞𝐧𝐝 𝐢𝐟 

 

  𝐞𝐧𝐝 𝐟𝐨𝐫 

𝐞𝐧𝐝 𝐟𝐨𝐫 

 

𝐫𝐞𝐭𝐮𝐫𝐧 𝑎𝑟𝑔𝑚𝑖𝑛𝑥,𝑦(𝑑𝑖𝑠)  
<표 3> Get Enable Path 

 

3. Low-Cost Path Finding Method 실험 결과 

 
(그림 1) None Obstruction 

 

그림 1 과 그림 2 는 Path Finding Method 을 이용하여 

제작한 길 찾기 화면을 보여준다. 본 실험에서 길을 

막고 있는 장애물을 피해서 올바른 경로를 보여준다. 

 
(그림 2) Obstruction 

그림 3 는 Python 을 기반으로 제작한 Path Finding 

Method 을 실제 게임에 적용한 화면을 보여준다. 본 

실험에서 지나갈 수 있는 지형과 이동경로의 시각화

를 보여준다. 

 

 
(그림 3) Path Finding Example 
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(그림 4) Overlapping Regions 

 

그림 4에서처럼 구조물들로 둘러 쌓여 있을 때 

Path Finding Method 에서 중복된 지역을 가는 경우가 

생긴다. 이는 맵의 복잡도가 낮을 경우, 중복된 지역

을 가는 확률이 낮아지지만, 맵의 복잡도가 높을 경

우, 더 많은 경우의 수를 찾아야 하므로, 중복된 지

역을 가는 확률이 높아진다. 

 

4. 결론 

 

본 논문에서 저비용 기기에서도 사용할 수 있는 Low-

Cost Path Finding Method 를 제안하였으며, 길 찾기와 

경로 찾기를 이용하여 시작점에서 목표 지점까지의 

경로를 얻는 실험을 진행하였다. Low-cost Path 

Finding Method 는 시작점과 목표 지점 사이의 장애

물이 있다면, 가장 가까운 갈 수 있는 지점을 빠르게 

찾는다. 이 단계를 노드 사이 거리가 1.5PX 이하가 

될 때까지 찾는 것을 재귀로 반복한다. 1.5PX 보다 

더 큰 범위를 적용한다면, Path Finding 결과는 단순

하며 물체를 통과할 수도 있다. 반면, 1.5PX 보다 작

다면, Path Finding 결과는 매우 부드러우며 물체의 

경계를 부드럽게 지나가는 경로가 생성된다. 본 실험

은 Python 을 기반으로 제작하였고, 모바일 게임에 접

목시켜 보았다. 향후, Path Finding Method 결과에 위

치 정렬 알고리즘을 적용하여, 중복된 지역을 가는 

확률을 최소화하면서 정리된 Path 가 돌출되도록 연구

할 예정이다. 본 논문은 게임 분야에 기여하길 바란

다. 
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