
미로 찾기 학습 가이드  
사이트 https://qiao.github.io/PathFinding.js/visual/

최적 경로 탐색 알고리즘이란?
네트워크의 출발점과 종착점이 각각 한 점으로 주어질 때 최소 비용의 경로를 결정하는 알고리즘 또는 방법을 
말한다. 최적 경로는 거리를 최소화하는 최단 거리 경로, 시간을 최소화하는 최소 시간 경로 등 다양한 알고리즘
을 활용할 수 있다.

주요 용어 설명
A* 탐색(A star search): 출발점에서부터 종착점(목표점)까지 가는 최단 경로를 찾아내는 그래프 탐색 알고리즘이다. 

다이크스트라 탐색과 유사하지만, 각 꼭짓점 를 통과하는 최상의 경로를 추정하는 순위 값인 ‘휴리스틱 추정값’ 
을 매기는 방법을 이용한다는 점에서 차이가 있다. 휴리스틱 추정 값 순서에 따라 꼭짓점을 방문하므로 너비 
우선 탐색의 한 유형으로 보기도 한다. (상세 설명 참조: https://ko.wikipedia.org/wiki/A*_알고리즘)

IDA* 탐색(Iterative Deepening A star search): 꼭짓점 사이의 경로에 가중치를 부여한 그래프에서 출발점과 
종착점(목표점)까지 가는 최단 경로를 찾아내는 그래프 탐색 알고리즘이다. 깊이 우선 탐색을 반복적으로 적
용하되 깊이의 한계를 조정하며 실행하는 맹목적 탐색 방법의 하나로, 깊이 우선 탐색과 너비 우선 탐색의 
장점을 가지고 있으며, 반복적 깊이 증가 A* 탐색이라고도 부른다. 

너비 우선 탐색(breath first search): 맹목적 탐색 방법의 하나로, 출발점에서 같은 너비의 꼭짓점(노드)들을 순
차적으로 방문하며 최적 경로를 탐색하는 방법이다. 다수의 간선으로 이루어진 경로 탐색에서 깊이 우선 탐
색의 경우 하나의 간선에 포함된 꼭짓점(노드)들을 끝까지 탐색하고 다른 간선으로 옮겨가 탐색을 진행하므
로 간선이 길면 탐색이 어려워지는 것에 비하여, 너비 우선 탐색은 항상 같은 깊이의 노드를 우선 탐색하므
로 최단 경로를 용이하게 탐색할 수 있는 장점이 있다.

최상 우선 탐색(best first search): 경험적 탐색 방법의 하나로, 확장 중인 꼭짓점(노드)에서 목적지인 꼭짓점(노
드)까지 남은 거리가 가장 짧은 노드를 확장하여 탐색하는 방법이다.

다이크스트라 탐색(Dijkstra search): 도로 교통망 같은 곳에서 나타날 수 있는 그래프에서 꼭짓점 간의 최단 경
로를 찾는 알고리즘이다. 
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미로를 만들어 보고 최적의 경로를 탐색해 보기
관련 쪽

74쪽

깃허브(Github) 
소프트웨어 개발 프로젝트를 목적으로 한 코드 관리 서비스로, 소프트웨어 개발자의 놀이터로 불린다. 다수의 
오픈 소스 프로그램이 공개되어 있으며 누구나 무료로 활용할 수 있어 다양한 소프트웨어 개발자들이 방문하
여 서로 소통하며 프로그래밍을 연습하거나 훈련할 수 있다. 여기서는 깃허브의 경로 찾기 사이트를 활용해 
미로를 만들어 최적의 경로 찾는 방법을 알아보고 장단점을 비교해 본다.



프로그램 사용 방법

프로그램 사용법
1. 녹색 블록(출발점)과 빨간 블록(종착점) 중 하나의 위치를 적당히 이동한다.

활용법
1. 마우스로 녹색 블록을 드래그해 적절한 위치로 옮기고 출발점으로 정한다.
2. 마우스로 적색 블록을 드래그해 적절한 위치로 옮기고 종착점으로 정한다. 
3. 마우스로 흰 블록을 차례로 클릭하여 출발점과 종착점 주위에 회색 블록의 장애물

을 설치하여 미로를 쌓는다.
4. 오른쪽 메뉴에서 적절한 알고리즘을 선택한다. 
5. 메뉴 하단의 ‘Start Search’(검색 시작) 버튼을 클릭하여 경로를 확인한다.

알고리즘 선택
▶ A*

▶ IDA*

▶ 너비 우선 탐색
▶ 최상 우선 탐색

거리 측정 방식
● 맨해튼 거리
● 유클리드 거리
● 팔분의 거리
● 체비쇼프 거리

선택
■ 대각 방향 허용
■ 양방향
■ 모서리 통과 불허

▶ 데이크스트라 탐색
▶ 점프 포인트 탐색
▶ 직교 점프 포인트 탐색
▶ 자취 탐색

검색 시작   검색 중단  
장애물 
지우기   

미로 찾기 사이트의 초기 화면과 메뉴 설명 (메뉴는 학습의 편의를 위해 한글로 설명한 것이며, 실제 

사이트에서는 영문으로 되어 있다.)

2. 마우스를 이용해 시작점과 종착점 주변으로 회색 블록(장애물)을 쌓아 사각형을 만든다. 잘못된 회색 블
록은 마우스 다시 한 번 클릭하면 제거되고, 마우스를 옮겨 다른 곳에 회색 블록을 쌓을 수 있다.

시작점과 종착점 주위로 장애물을 쌓은 모습



3. 내부 공간에도 회색 블록을 쌓아서 적당히 미로를 만들도록 한다.

완성된 미로

4. 오른쪽 메뉴에서 최상 우선 탐색을 선택하고, 맨해튼식과 모서리 통과 불허에 체크를 한 후 탐색 시작 
버튼을 누른다.

최상 우선 탐색에서 시작점으로부터 종착점까지 찾아가는 최적 경로의 탐색 결과



활동지 노트

미로를 활용하여 최적 경로 탐색 활동을 수행하는 동안 알게 된 결과와 자신의 생각을 기록해 보자. 

∙최상 우선 탐색 외에도 너비 우선 탐색, A* 탐색, IDA* 탐색 등 다른 알고리즘으로 최적 경로를 탐색하고, 차
이점을 설명해 보자.

∙장애물의 위치를 바꾼 상태에서 최상 우선 탐색과 다른 탐색 알고리즘을 실행해 본다. 검색 결과가 다른 것을 
출력하여 붙이고, 이유를 설명해 보자.

∙장애물을 그대로 유지한 상태에서 시작점과 종착점의 위치를 바꾸며 최상 우선 탐색과 과 다른 탐색 알고리즘
을 실행해 본다. 검색 결과가 다른 것을 출력하여 붙이고, 이유를 설명해 보자.



심화 학습

미로에서 최적 경로 탐색은 거리 측정 방식에 따라 차이가 생길 수 있다. 깃허브의 미로 찾기 학습은 다양한 거
리 측정 방식에 따른 각기 다른 최적 경로를 보여준다. 메뉴에서 거리 측정 방식을 다르게 선택하고 최적 경로
를 탐색한 후 차이점을 설명해 보자. 

∙거리 측정 방식에서 맨해튼 거리와 유클리드 거리, 팔분의 거리, 체비쇼프 거리 방식의 장단점은 무엇이고, 최
적 경로 탐색 시 어떤 차이를 보이는지 설명해 보자.

∙ 대각선 방향을 허용하는 경우 탐색 비용은 어떻게 달라지는지 이야기해 보자. 

본 자료는 ㈜도서출판성안당의 인공지능 기초 교과서를 사용하는 선생님과 학생들의 자기주도 학습을 위해 출판사가 제공하는 온라인 학
습 자료입니다. 본 자료의 저작권은 ㈜도서출판성안당에 있으며, 학교와 개인은 학교 수업 또는 개인 학습을 위하여 무료로 이용 가능하
며, 적절히 내용을 수정하여 사용할 수 있습니다. 다만, 본 자료의 내용 일부 또는 전부를 영리 목적으로 복제하거나 이용하는 것은 저작
권법에 의거하여 처벌받을 수 있음을 유의하여 주십시오. (본 자료에 소개된 사이트는 학습을 위하여 링크된 것으로 내용이 정확하지 않
을 수 있으며, 다양한 원인에 의해 연결되지 않을 수 있습니다.)


