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이동객체궤적에 대한 효율적인 범위 및 최근접이웃 질의처리

박 영 희

부경대학교 대학원 컴퓨터공학과

요 약

최근 많은 응용프로그램에서 시공간 데이터와 멀티미디어 데이터 등이 사

용되고 있다.스마트폰과 같은 이동 통신 매체의 발달과 LTE,NFC,RFID등

무선통신의 발달로 실시간으로 이동 객체의 위치데이터를 수집하여 활용하는

위치 기반의 서비스들이 다방면의 개발에 이용되고 있다.이에 따라 대용량의

이동객체 위치 데이터들을 효율적으로 저장하는 방법과 여러 질의를 좀 더 빠

르게 처리할 수 있는 방법들에 대한 연구들이 진행 중이다.

본 논문에서는 이동객체궤적에 대하여 단순화 기법을 사용하여 단순화한

후에 색인구조를 생성하고 이 색인구조를 이용하여 범위질의를 효율적으로

처리할 수 있는 알고리즘을 제안한다.이동객체궤적의 단순화 기법으로는

Douglas-Peucker알고리즘을 수정하여 이용한다.제안된 방법과 기존의 최소

경계 사각형(MBR)을 이용한 색인 방법을 실험을 통하여 비교 및 분석한다.
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실험 결과로 제안된 방법에서는 색인 데이터 량이 상대적으로 작아지고 색

인 및 질의 처리방법이 간단하며 기존의 방법보다 시공간적으로 효율적임을

확인하였다.또한 이 색인 구조를 이용하여 최근접이웃 검색질의를 효율적으

로 처리할 수 있는 알고리즘을 제안한다.제안된 방법으로 대용량의 데이터가

더 적은 양의 데이터로 단순화 되고 얼마나 더 효율적으로 질의를 처리하는지

실험을 통하여 확인하였다.
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EfficientRangeandNearestNeighborQueryProcessingonMovingObject

Trajectories

Young-HeePark

DepartmentofComputerEngineering,GraduateSchool,

PukyongNationalUniversity

Abstract

Themanagementandanalysisofspatio-temporalandmultimediadata

isahotissueindatabaseresearch,becausesuchdatatypesarehandled

in manny applications. Because of the rapid growth of mobile

communicationandwirelesscommunication,Location-basedservicesare

handled in many applications.So,the managementand analysis of

spatio-temporaldataareveryimportantindatabaseresearch.Also,query

processingofsuchacontentisveryimportantfortheseapplications.

Thisdissertationaddressesalgorithmsthatmakeindexstructureby

usingDouglas-PeuckerAlgorithm andprocessrangequeryefficientlyon

movingobjectstrajectories.Wecompareandanalyzeouralgorithmsand

minimum boundrectanglemethodsbyexperiments.Ouralgorithms make

smallersizeofindexstructureandprocessmoreefficiently.Andusing
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theindexstructure,wepresentalgorithmsthatprocessnearestneighbor

searchqueryefficientlyonmovingobjectstrajectories.

Wecompareandanalyzeouralgorithmsbyexperiments.Experiments

ofthisdissertationcanbeeasilycheckedthatouralgorithmsmakesmall

sizeofindexstructureandprocessthequerymoreefficiently.
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1.서론

이동객체란 시간의 변화에 따라 공간적인 위치 및 모양이 연속적으로

변하는 시공간데이터를 말하며 이동객체궤적은 이러한 데이터들이 시간에

따라 연결된 궤적을 말한다.최근 다양한 응용프로그램에서 위치기반 서비

스의 사용이 증가하면서 이러한 데이터들을 관리하고 사용하는 이동객체

데이터베이스에 대한 관심이 증가하고 있다[1,2].위치기반 서비스들의 출

현으로 공간과 시간 도메인을 다루기 위한 효율적인 질의처리 알고리즘과

기술이 필요하다.이러한 서비스들의 예로서 교통모니터링,응급의료서비

스,동물이동특성관찰 등이 있다.

이동객체 질의에는 시간에 따라 과거 질의,현재 질의,미래 질의 등이

있다[3].이 중에서 현재 질의는 과거 질의 혹은 미래 질의와 같은 방식으

로 처리될 수 있다.따라서 이동객체 질의를 과거질의와 미래질의로 구분

할 수 있다.과거질의는 질의범위 내에 단순히 이동 객체가 있었는지 유무

를 검색하는 좌표기반 질의(coordinate-basedquery)와 질의범위 내에서

특정 이동객체의 궤적정보를 검색하는 궤적기반 질의(trajectory-based

query)가 있다.

좌표기반 질의는 시공간 삼차원으로 이루어진 공간상에서 좌표조건을

만족하는 이동객체들을 검색하는 질의이다.점 질의는 시공간상에서 주어

진 하나의 점과 관련된 이동 객체의 유무를 검색한다.범위질의는 특정 범

위 내에 이동객체의 유무를 검색한다.근접이웃 질의는 주어진 점이나 이

동객체궤적으로부터 가장 가까운 k개의 이동객체들을 검색한다.궤적기반
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질의는 위상질의(topologicalquery)와 항해질의(navigationalquery)로 나

눌 수 있다.위상 질의는 이동 객체 궤적의 움직임을 추적하는 질의이다.

이 질의는 이동 객체가 질의범위에 들어왔는지,나갔는지,통과했는지,우

회했는지를 검색한다.항해 질의는 이동객체의 궤적정보를 통하여 속도나

방향 등을 계산한다.미래 질의는 이동 객체의 현재의 위치,속도,방향 등

을 기반으로 이동 객체의 미래 위치를 예측하는 질의이다.미래 예측에 대

한 정확성 여부가 매우 중요하나,현재까지는 만족스러운 정확성을 보장하

지는 못하고 있다.

시공간데이터를 생성하는 단말기들은 많은 양의 이동객체궤적 데이터

를 생성하며,이를 통한 위치기반 서비스는 대량의 데이터를 효율적으로

처리할 수 있는 적절한 색인구조가 필요하다.이동객체궤적 데이터에 대한

색인구조를 생성하는 방법은 다양하며,현재까지 B+-트리,최소경계사각형

(minimum boundingrectangle:MBR)근사법,R-트리,다항식 근사법,사

분트리 등의 여러 가지 색인 방법이 제시되었다[4-10].그리고 각 색인구조

를 이용하는 범위 질의처리 알고리즘들과[11-16]최근접이웃 질의처리 알

고리즘들이 제시되었다[17-23].

본 논문에서는 Douglas-Peucker알고리즘[24]을 이용하여 이동객체궤적

을 단순화하고 이를 이용하여 색인구조를 생성하고 이 색인구조에 대하여

범위질의(rangequery)를 처리하는 알고리즘을 고안한다.지금까지 널리

연구된 MBR방식과 그 성능을 비교 및 분석하여 본 논문의 방법이 더 단

순하고 적은 양의 데이터를 생성하며 범위질의 처리속도가 빠른 이점이 있

음을 보인다.또한 이 색인구조를 응용하여 이동객체궤적 데이터에 대한
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최근접이웃 질의(nearestneighborquery)를 처리하는 알고리즘을 제안한다.

제안된 알고리즘이 질의를 얼마나 더 효율적으로 처리하는지 실험을 통하

여 비교분석 하였고,더 적은양의 데이터 처리를 통하여 질의처리 속도가

더 빠르다는 장점을 확인한다.원래 시간(t)과 이차원좌표(x,y)데이터를

가지는 삼차원의 시공간 데이터를 다루어야 하나,알고리즘과 실험의 단순

성을 위하여 시간(t)과 일차원좌표(x)데이터만을 가지는 이차원 데이터로

축소하여 알고리즘을 설계하고 실험하였다.이는 단지 실험의 편의를 위한

것으로 실제 삼차원데이터를 처리하는 알고리즘으로 확장하는 것은 면적계

산(시간,x)을 체적계산(시간,x,y)으로 변환하면 가능하므로 간단하다.

본 논문의 구성은 다음과 같다.제2장에서는 이동객체궤적 데이터를 색

인방법과 이 색인구조를 이용하여 범위 및 최근접이웃 질의처리에 대한 관

련 연구들을 살펴보고 제3장에서는 색인구조를 생성하는 알고리즘과 이 색

인구조를 이용하는 범위 질의처리 알고리즘과 최근접이웃 질의처리 알고리

즘을 제안한다.제4장에서는 제안하는 범위 및 최근접이웃 질의처리 알고

리즘들의 효율성을 입증하기 위해 실험을 통하여 기존 방법과의 성능 평

가를 수행한다.마지막으로 제5장에서는 결론 및 향후 연구에 대해 기술한다.
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2.관련 연구

이 장에서는 이동객체궤적 데이터를 색인하는 관련 연구를 먼저 살펴보

고 그 다음에 범위 질의를 처리하는 여러 방법들과 최근접이웃 질의를 처

리하는 여러 방법들을 조사한다.

2.1색인구조

이동객체궤적에 대한 질의는 범위질의,최근접이웃검색,k-최근접이웃검

색[21,22,25-40]등이 있는데 이러한 질의들을 효율적으로 처리하기 위해서

색인구조를 생성하여 이용한다.이러한 색인구조를 생성하기 위해서 어떠

한 모양의 데이터 구조와 근사 방법을 사용하는지는 아주 중요한 요소가

되며 색인구조 검색 효율에 영향을 미친다.

주로 쓰이는 공간색인 방법으로는 이동객체궤적 데이터가 포함된 공간

을 분할하여 색인하는 사분트리와 해싱을 이용한 방법[8]과 이동객체궤적

데이터를 다항식으로 근사하여 검색 공간을 줄이는 방법[6,7],이동객체궤

적 데이터를 최소경계사각형(MBR)으로 분할하여 R-트리 기반의 색인구조

를 생성하는 방법[5],B
+
-트리를 기반으로 하는 방법[4]과 그리드 구조[38]

와 같은 데이터 분할 색인이 있다.
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2.1.1사분트리(quadtree)

사분트리(quadtree)는 각 사분면에 겹치는 rectangle의 개수가 페이지의

용량보다 작을 때까지 검색공간은 재귀적으로 사분면으로 분할된다[39].사

분면은 각각 NorthWest(NW),NorthEast(NE),SouthWest(SW),South

East(SE)로 부르고 색인은 4진 트리로 표현한다.각 단말노드는 하나의 디

스크 페이지와 연관된다.아래 그림 1는 사분트리의 예이다.단말노드들은

부합하는 rectangle과 함께 표시를 하였고 각 페이지의 용량은 4개의 엔트

리라고 가정을 한다.사분트리는 자식노드의 수가 4로 고정됨으로 디스크

페이지로 사상하는 것이 쉽지 않다.
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그림 1.사분트리

Fig.1.Quadtree
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2.1.2최소경계사각형(MBR)을 이용한 R-트리

R-트리는 각 노드가 하나의 디스크 페이지에 부합하는 깊이-균형 트리

(depth-balancedtree)이다[39]. R-트리 계열의 색인 기법은 MBR을 색인

으로 트리를 구성한다.공간 객체들이나 자식 노드의 MBR들을 둘러싸는

MBR을 만들었을 때,MBR의 내부에서 공간 객체가 차지하는 부분을 제외

한 나머지 영역을 빈 공간(deadspace)라 하며 이러한 빈 공간 비율(dead

spaceratio)이 높을수록 성능의 저하와 저장의 유용성(storageutilization)

을 떨어뜨린다[40,41].그림 2는 질의 구역이 주어졌을 때의 빈 공간을 가

지는 노드의 빈 공간 비율을 나타낸 것이다.MBR위주의 R-트리 계열 중

에서 이 논문에서는 R-트리를 이용했다.

R-트리의 특성은 루트노드를 제외한 각 노드에서 엔트리들의 개수는 m

과 M사이이다.비단말노드 N에서는 각 엔트리(dr,nodeid)에서 dr은 N의

자식 노드의 directoryrectangle이고 이것의 페이지 주소는 nodeid이다.각

단말 엔트리(mbr,oid)에서 mbr은 주소 oid에 저장된 객체의 공간요소에

대한 MBR이다.루트 노드는 적어도 두 개의 엔트리를 가지며 모든 단말

노드들은 동일 레벨에 존재한다.그림 3은 M=3이고 m=2인 R-트리의 예

이다.R-트리 색인은 궤적의 길이가 길어지거나,많은 이동객체의 이동이

잦은 네트워크의 경우 잦은 삽입과 갱신에 따른 분할과 결합에 많은 비용

이 소요된다.
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그림 2.빈 공간을 가지는 노드의 예

Fig.2.Exampleofnodewithdeadspace
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그림 3.최소경계사각형(MBR)을 이용한 R-트리

Fig.3.R-treeusingminimum boundingrectangle

2.1.3그리드

이산적인 그리드 표현법을 위해서 전체 작업영역을 같은 크기의 그리드

셀들로 나누고 각 셀에는 x-좌표와 y-좌표의 위치에 따라 라벨을 부여한

다.예를 들면,가장 왼쪽-아래 그리드 셀의 라벨은 (1,1)이고 가장 오른쪽

-위 그리드 셀의 라벨은 (m,n)이다.여기서 m과 n은 열과 행에서 셀의 총

개수이다.어떤 그리드 셀 g를 위하여 g.x를 열-라벨로 g.y를 행-라벨로
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사용한다.즉 g=(g.x,g.y)이다.그림 4는 어떤 이동객체궤적을 그리드 표현

으로 나타낸 예이다.이 예에서 궤적 T를 회색 그리드 셀들의 순서로 나타

낸다.즉 T=(g(1,2),g(2,3),g(2,4),g(3,4),g(3,5),g(4,5),g(5,5),g(6,5),

g(7,5),g(8,6),g(9,6),g(9,7),g(10,7),g(10,8))이다.궤적데이터가 균일하게

분포한다면 효율적이나 편향분포의 경우에는 그리드 셀 데이터가 증가하므

로 비효율적이다.

그림 4.이동객체궤적의 그리드 표현

Fig.4.Gridrepresentationofmovingobjecttrajectory
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이러한 방법들은 이동객체궤적에 대한 색인 구성 과정에서 특별한 데이

터 구조를 사용하기도 하고 데이터가 포함된 공간 자체를 분할하는 방법

또는 MBR과 같이 실제 데이터에 대한 근사치 영역을 이용해 이동객체궤

적 데이터 자체를 분할하는 방법을 사용한다.

본 논문에서 응용한 Douglas-Peucker알고리즘[24]도 MBR과 마찬가지

로 실제 위치 데이터에 대한 근사치 영역을 사용하며 실제 점과 직선으로

이루어진 데이터가 있을 때 단순화정도가 주어지면 그 값을 근사치 기준으

로 하여 더 단순한 점과 직선들로 근사하는 알고리즘이다.그림 5는

Douglas-Peucker알고리즘에 의한 단순화 과정의 간단한 예이다.기존의

MBR을 기반으로 하는 방법과 색인을 생성하는 과정이 비슷하기 때문에

본 논문에서 제안하는 알고리즘의 성능을 분석하기 위해 MBR방법과 비교

및 분석을 해보기로 한다.
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그림 5.Douglas-Peucker알고리즘 단순화 과정

Fig.5.SimplificationprocessofDouglas-Peuckeralgorithm
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2.2범위 질의처리

이동객체궤적에 대한 질의가 주어졌을 경우에 데이터베이스에서 질의에

부합하는 결과를 찾아내는 과정은 방대한 크기의 특성상 테이블 내의 모든

레코드를 읽어 들이기 위해서는 매우 많은 디스크 입출력이 발생하고

CPU의 많은 연산처리를 요구한다. 따라서 연산의 대상이 되는 레코드를

줄임으로써 더욱 효율적인 질의 처리를 수행할 수 있는 범위 질의 처리 방

법에 대한 연구가 진행되었다.

범위 질의처리에서 어떤 궤적데이터가 질의 범위에 포함되나 그 궤적을

단순화한 색인데이터는 질의 범위에 포함되지 않게 되는 것을 착오배제

(falsedrop)라고 한다[42,43].이 착오배제를 없애기 위해서는 질의 범위를

확장해야 한다[43,44].

MBR기반의 색인구조는 여러 연구나 논문에서 사용되고 있으며 이동객

체궤적 데이터를 가장 작은 경계의 사각형들로 분할하여 색인구조를 생성

하는 방법으로 아주 효율적으로 범위질의를 처리할 수 있다.하지만 색인

구조는 질의를 효율적으로 처리할 수 있을 뿐만 아니라 업데이트 또한 효

율적으로 처리할 수 있어야 하는데 MBR기반의 R-트리의 경우 색인 노드

들을 분할하는 과정에서 중복에 의한 오버헤드가 심하여 업데이트 비용이

아주 높다는 단점이 있다[44,45].이는 계속해서 움직이는 이동객체와 같이

이동객체궤적의 데이터 변화가 빈번한 응용프로그램에서 사용하기에는 한

계가 있음을 나타낸다.
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2.3최근접이웃 질의처리

이동객체궤적 데이터에 대하여 최근접이웃 질의를 처리하기 위한 방법

으로는 대표적으로 R-트리를 이용한 방법들이 있다.MBR과 질의점간의

최저길이(MINDIST),최고탐색길이(MINMAXDIST)를 이용하여 R-트리에

서 최근접이웃검색 질의를 효율적으로 처리하는 알고리즘과 질의대상이 점

이 아닌 공간개체로 확장하여 질의를 처리하는 방법들이 있다[46,47].이

방법들은 건물이나 특정 지역과 같은 시간에 따라 위치가 변하지 않는 객

체나 공간객체에 대한 문제 처리를 다루고 있고,마찬가지로 최단거리 탐

색을 통한 질의처리 방법도 정적인 객체에 대한 질의만을 다루고 있다.이

외에도 움직이는 이동객체들 간의 최근접이웃검색 질의를 처리하기 위한

알고리즘도 제안되었다.

R-트리 구조에서 아직 방문하지 않은 모든 노드들 중에서 최소거리의

노드를 선택하는 최적-우선 탐색 알고리즘은 우선순위 큐를 이용한다[48].

최적우선 알고리즘은 공간 가지치기 관점에서는 Roussopoulos등[47]의 알

고리즘보다 우수하나 우선순위 큐가 매우 커질 경우에 알고리즘의 실행시

간이 급격하게 증가하는 단점이 있다[49-52].

TPR-트리(timeparameterizedtree)구조[37]를 이용하여 이동객체들을

위하여 최근접이웃 질의와 RNN(reversenearestneighbor)질의에 대한 효

율적인 해결책을 제시하였다.RNN질의는 질의객체에 최근접 이웃인 모든 객

체들을 반환한다.
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R-트리 이외에도 Voronoi다이어그램을 이용하여 전처리 기법을 통하

여 더 빠르게 최근접이웃검색 질의를 처리하는 방법[53]과 그리드를 이용

하여 질의를 처리하는 방법[46]등이 제안되었다.Voronoi다이어그램을 이

용한 방법은 미리 주어진 데이터에 대한 Voronoi다이어그램을 구한 후

각 Voronoi셀을 MBR로 근사하여 이 MBR을 R
*
-tree[54]에 저장한다.

전처리를 통하여 미리 계산을 해놓기 때문에 빠른 질의처리가 가능하지만

Voronoi셀을 MBR로 근사하면서 중첩(overlap)영역이 많이 발생하고 되고

그 결과로 거리 비교를 해야 하는 후보가 늘어나기 때문에 삽입과 수정이

적은 상태에서만 효율적이다.그리드를 이용한 방법은 각 궤적을 그리드화

시켜서 궤적간의 그리드 개수를 통하여 질의를 처리하는 방법으로 유사곡

선의 궤적을 찾을 때는 효율적이지만 단순히 가까운 궤적을 찾는 데는 효

율적이지 않다.
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3.효율적인 범위 및 최근접이웃 질의처리

이 장에서는 효율적인 범위 및 최근접이웃 질의처리를 위한 색인구조를

생성하는 알고리즘을 제안하고 이 색인구조를 이용하여 범위 질의처리 알

고리즘과 최근접이웃 질의처리 알고리즘을 제안한다.그림 6은 제안하는

알고리즘들의 단순화된 흐름도이다.
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그림 6.단순화된 흐름도

Fig.6.Simplifiedflow diagram
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3.1색인구조 생성

이 절에서는 Douglas-Peucker알고리즘을 응용하여 이동객체궤적 데이

터를 단순화시켜서 색인구조 데이터를 만드는 알고리즘을 설계한다.먼저

색인구조생성 알고리즘을 단순하게 도식화하면 그림 7과 같다.

그림 7.이동객체궤적에 대한 색인구조 생성 도식화

Fig.7.DiagramofIndexstructurecreationalgorithmonmovingobjecttrajectories
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색인구조생성 알고리즘은 Douglas-Peucker알고리즘 방식으로 이동객

체궤적 데이터를 단순화하고 단순화된 궤적이 원래의 궤적을 참조하도록

색인구조를 생성한다.이동객체궤적에 대한 색인구조 생성 알고리즘은

그림 8과 같다.
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알고리즘 1. 이동객체궤적에 대한 색인구조 생성
입력 : 이동객체궤적데이터(srcList), 단순화범위(Epsilon), 인덱스(s)

출력 : 색인구조데이터(dugList)

IndexCreation(srcList, Epsilon, s)

1.

2.

3.

4.

5.

6.

7.

8.

9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

FileWrite(궤적데이터파일이름+".dug");

firstPoint = srcList.getFirst();

endPoint = srcList.getLast();

length = srcList.length();

dmax = 0;

index = -1;

//가장 긴 수선의 길이(dmax)와 위치를 구한다.

for(int i=0; i<length; i++) 

  distance = vertical(srcList.get(i), firstPoint, endPoint);

  if(distance > dmax)

       dmax = distance;    index = i;

//수선의 길이(dmax)가 단순화범위(Epsilon)보다 크면 Split하여 재귀함수 호출을 한다.

if(dmax > Epsilon) 

  lList = IndexCreation(src, devideList(srcList,0,index), Epsilon, s);

  rList = IndexCreation(src, devideList(srcList,index, length), Epsilon, s+index);

  return (mergeList(lList, rList));

else        

   //수선의 길이(dmax)가 단순화범위(Epsilon)보다 짧으면 한 궤적으로 병합하고 

    색인정보를 추가한다.

  FileWrite.write(startPoint);

  FileWrite.write(s);

  FileWrite.write(length);

  return (mergeList(stratPoint, endPoint));

그림 8.이동객체궤적에 대한 색인구조 생성 알고리즘

Fig.8.Indexstructurecreationalgorithmonmovingobjecttrajectories
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데이터를 어느 정도로 단순화 할 것인지를 나타내는 단순화범위

(Epsilon)가 입력되어야 한다.단순화 과정은 먼저 단계2에서 단계3까지

이동객체궤적 데이터에서 첫 번째 데이터(firstPoint)와 마지막 데이터

(endPoint)를 읽고,단계5에서 단계10까지 이동객체궤적의 모든 위치데이터

들을 차례대로 읽으면서 첫 번째와 마지막 위치데이터로 이루어진 직선으

로 수선을 그어서 그 거리를 계산하고,수선들 중에서 길이가 가장 긴 최

대수선의 길이(dmax)와 그 값을 가지는 위치데이터의 인덱스(index)를 구

한다.

마지막으로 단계11에서 단계19까지 구해진 최대수선의 길이가 단순화범

위(Epsilon)안에 포함이 되면 단순화작업을 수행하여 색인구조결과를 출

력하고,최대수선의 길이가 단순화범위를 벗어나면 단순화 작업을 하지 않

고 구해진 색인을 기준으로 이동객체궤적의 위치데이터를 양쪽으로 나누어

서 각각 알고리즘을 재귀호출로 반복적으로 수행한다.더 이상 재귀호출이

발생하지 않고 모든 점들에 대한 단순화작업이 끝나면 알고리즘이 종료된

다.그림 9는 제안된 색인구조 생성 알고리즘의 결과를 간단한 구조로 나

타낸 것이다.
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그림 9.단순화된 색인구조

Fig.9.Simplifiedindexstructure
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여러 개()의 이동객체궤적 데이터에 대해서 위 알고리즘의 시간 복잡

도는 m개의 이동객체궤적의 개수만큼 Douglas-Peucker알고리즘을 수행

한 시간으로 나타낼 수 있다.하나의 이동객체궤적이 n개의 위치데이터를

가질 때 Douglas-Peucker알고리즘의 시간복잡도는 log이 되고,개

의 이동객체궤적들을 계산해야 하므로 알고리즘1의 시간복잡도는

log이 된다.

3.2범위 질의처리

이 절에서는 생성된 색인구조를 이용하여 범의 질의처리 알고리즘을 제

시한다. 범위 질의가 주어지면 그 결과 질의 영역에 부합하는 객체들이

후보 집합으로 결정되는데 그 후보 집합 중 최종적으로 질의 결과가 되는

객체를 구하기 위해서는 실제 데이터를 디스크로부터 읽어서 질의 영역과

실제로 부합하는 지를 검사해야만 한다.그 과정에서 착오배제를 없애기

위하여 질의 범위를 확장할 필요가 있다.

먼저 범위질의처리 알고리즘을 단순하게 도식화하면 그림 10과 같다.
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그림 10.색인구조를 이용한 범위 질의처리 도식화

Fig.10.Diagramofrangequeryprocessingusingindexstructure

본 논문에서 제안하는 알고리즘으로 색인구조를 생성하고 이에 대한 범

위질의를 처리하기 위해서는 크게 두 단계의 작업이 필요하다.먼저 색인

구조에서는 착오배제를 해결하기 위해서 범위질의의 크기를 확장하여 검사

를 하고 확장된 범위질의에 포함이 되면 색인정보를 통해 원본데이터에 접

근하여 원래 크기의 범위질의검사를 수행한다.
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알고리즘 2. 색인구조를 이용한 범위 질의처리 
입력 : 색인데이터(dug), 질의범위(qx, qy, width, height)

출력 : 질의범위에 포함된 이동객체궤적들(result)

DouglasQuery(dug, qx, qy, width, height)

1.

2.

3.

4.

5.

6.

7.

8.

9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

FileRead(dug);

//단순화범위(Epsilon)을 읽어 질의범위의 크기를 확장한다.

Epsilon = FileRead.readInt();

eqx = qx-Epsilon;  eqy = qy-Epsilon;

ewidth = width+(2*Epsilon);  eheight = height+(2*Epsilon);

point1 = FileReader.readPoint();

while(FileReader.available() > 0)

  startIndex = FileRead.readInt();

  conutPoint = FileRead.readInt();
   //확장된 범위질의에 포함되는 지 검사

  point2 = FileRead.readPoint();  

  if(queryIntersect(eqx, eqy, ewidth, eheight, point1, point2))

    if(queryInSrcFile(dug, qx, qy, width, height, firstIndex, countPoint))

     //질의에 포함되면 색인을 통하여 원본파일에 접근하여 질의검사

       result = dug;   

       break;

  point1 = point2;

return result;

그림 11.색인구조를 이용한 범위 질의처리 알고리즘

Fig.11.Rangequeryprocessingalgorithmusingindexstructure
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그림 11은 범위질의 처리 알고리즘으로,생성된 색인구조 데이터에 대하

여 범위질의를 수행하면 먼저 색인구조 데이터는 단순화된 궤적 데이터이

기 때문에 검사하기 전에 단계2에서 단계4까지 착오배제를 해결하기 위해

서 범위질의의 크기를 색인구조 데이터의 단순화범위(Epsilon)만큼 확장한

다.이를 그림 12에서 나타내었다.

그림 12.착오배제를 해결하기 위한 범위질의 크기 확장

Fig.12.Extendingsizeforrangequerytosolvefalsedrop
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그 다음 단계5에서 10까지 색인구조 데이터로부터 차례대로 데이터를

읽으면서 확장된 범위질의에 속하는지 검사한다.만약 확장된 범위질의에

포함된다면,해당 색인구조 데이터의 이동객체궤적은 후보 이동객체궤적이

되고,단계11에서 13까지 이 후보 이동객체궤적에 대하여 그림 13과 같이

원래 크기의 범위질의에 대한 상세검사를 수행하여 최종 결과를 출력한다.

알고리즘2의 시간복잡도는 크게 두 단계로 개의 위치데이터를 가지는

개의 이동객체궤적을 압축률 로 색인구조 데이터를 만들어 확장된 범

위질의를 처리하고,개의 결과 후보이동객체궤적에 대하여 원래 크기의

범위질의를 계산해야 하므로   이 된다.
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알고리즘 3. 후보 이동객체궤적에 대한 상세 범위 질의처리
입력 : 후보 이동객체 궤적데이터(candidate), 

       질의범위(qx, qy, width, height),

       색인정보(startIndex, count)

출력 : 상세검사 결과(true 혹은 false)

queryInSrcFile(candidate, qx, qy, width, height, startIndex, count)

1.

2.

3.

4.

5.

6.

7.

8.

9.

FileRead(candidate.getName()+".src");

//색인정보를 통해 원하는 데이터 위치에 접근

FileRead.skip(startIndex);

point1 = FileRead.readPoint();

//범위질의에 포함되는지를 차례대로 검사

for(int i=0; i<count-1; i++)

  point2 = FileRead.readPoint();

  if(queryIntersect(qx, qy, ewidth, eheight, point1, point2))

       return true; //질의에 포함되면 TRUE

  point1 = point2;

return false; //질의에 포함되지 않으면 FALSE

그림 13.후보 이동객체궤적에 대한 상세 범위 질의처리 알고리즘

Fig.13.Refinementrangequeryprocessingalgorithmoncandidatemovingobject

trajectories
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원본 파일에 대한 상세검사 과정은 후보 이동객체궤적 데이터에서의 입

력된 색인정보가 가리키는 위치와 범위의 데이터들을 차례대로 범위질의에

대한 검사를 수행하고 만약 데이터가 범위질의에 포함되면 TRUE를 결과

로 출력하고,검사받는 모든 데이터가 범위질의에 포함되지 않으면

FALSE를 결과로 출력한다.

3.3최근접이웃 질의처리

이 절에서는 생성된 색인구조를 이용하는 최근접이웃 질의처리 알고리

즘을 제시한다.먼저 최근접이웃 질의처리 알고리즘을 단순하게 도식화하

면 그림 14와 같다.

그림 14를 살펴보면 본 논문에서 제안하는 색인구조 생성 알고리즘으로

색인구조 파일들을 생성하고 이에 대하여 최근접이웃 질의를 처리하기 위

해서는 크게 두 가지 단계가 필요하다.먼저 색인구조 파일은 원본궤적을

단순화 하여 만들어진 이동객체궤적 데이터를 가지고 있으므로 질의에 대

한 결과가 원본 데이터에 대한 질의 결과와 다를 수가 있다.때문에 색인

구조 파일들에 대하여 먼저 확장된 질의를 수행하여 질의에 부합할 가능성

이 있는 이동객체궤적들을 선택(후보자 선택)하고,이 후보자들에 대해 원

본파일을 찾아가서 한 번 더 질의를 수행함으로써 부합하는 결과를 찾을

수 있다.
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그림 14.색인구조를 이용한 최근접이웃 질의처리 도식화

Fig.14.Diagramofnearestneighborqueryprocessingusingindexstructure
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그림 15는 본 논문에서 제안한 색인구조 파일들에 대하여 최근접이웃

검색질의를 처리하는 알고리즘이다.알고리즘은 크게 두 단계로 먼저 색인

구조 파일들에 대하여 질의에 대하여 검사한 다음 그 중에 질의의 결과가

될 가능성이 있는 궤적들을 색출하고 이에 대하여 원본파일에 접근하여 검

사함으로써 결과를 도출한다.
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알고리즘 4. 색인구조를 이용한 최근접이웃 질의처리
입력 : 색인데이터파일 리스트(file), 질의궤적(base)
출력 : 최근접질의에 포함된 이동객체궤적들(result)

IndexNearestNeighborQuery(file, base)

1.

2.
3.
4.

5.
6.
7.
8.
9.

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.
19.
20.
21.

22.

23.
24.
25.

26.
27.

FileRead(base);
//Douglas-Peucker 단순화 범위
Epsilon = FileRead.readInt();
PointList baseList = FileReader.readPointList();
MinArea = Double.MAXIMUM;  DoubleList tempList;
//파일들중 가장 작은 면적을 가지는 파일을 구한다
for(int i=0; i<file.size(); i++)
  FileRead(file.get(i));
  PointList searchList = FileReader.readPointList();
  bindex = 0;  sindex = 0;  areaSum = 0;
  while(bindex < baseList.size && sindex < searchList.size)
      //순서대로 위치데이터를 읽어 면적을 측정
     basePoint1 = baseList.get(bindex);
     basePoint2 = baseList.get(bindex+1);
     searchPoint1 = searchList.get(sindex);
     searchPoint2 = searchList.get(sindex+1);
     if(basePoint2.getX() < searchPoint2.getX())
        areaSum += getArea(basePoint1, searchPoint1, basePoint2);
        bindex++;
     else  areaSum += getArea(basePoit1, searchPoint1, searchPoint2);
          sindex++;
  tempList.add(areaSum)
  if(areaSum < MinArea)
     MinArea = areaSum;
//MinaArea확장
ExtendMinArea = MinArea + (Epsilon * baseList.getLastX() * 4);
//확장된 MinArea에 포함되는 후보자 선택
for(int i=0; i<tempList.size(); i++)
  if(tempList.get(i) < ExtendMinArea)
       tempResult.add(file.get(i));
//후보자들에 대하여 원본파일에 대해 검사
result = NearestNeighborQuery(tempResult, base.getSourceFile());
return result;

그림 15.색인구조를 이용한 최근접이웃 질의처리 알고리즘

Fig.15.Nearestneighborqueryprocessingalgorithmusingindexstructure
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단계5에서 단계22까지 색인구조 파일 중에서 질의대상이 되는 궤적과

가장 가까운 위치에 있는 궤적을 찾는다.좀 더 자세하게 살펴보면 단계9

에서 단계19까지 질의대상이 되는 궤적(baseList)과 검사 대상이 되는 궤

적(searchList)을 시간 순으로 각각 하나씩 위치데이터를 읽어가면서 각 위

치데이터들이 이루는 면적을 구하고 이를 다 더함으로써 궤적간의 거리를

구한다.단계20에서 단계22까지 이렇게 구한 면적들 중에서 가장 작은 면

적(MinArea)을 가지는 궤적이 질의대상이 되는 궤적과 가장 가까이 있는

궤적이라고 가정한다.그래서 질의대상인 이동객체궤적(T2)에 최근접이웃

이동객체궤적(T3)은 그림 17과 같다.

그림 16.질의대상인 이동객체궤적(T2)에 최근접이웃 이동객체궤적(T3)

Fig.16.Nearestneighbormovingobjecttrajectory(T3)onqueryobject(T2)
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질의의 결과가 될 가능성이 있는 궤적을 찾기 위해서 단계23에서 단계

27까지 구해진 가장 작은 면적을 단순화 범위(Epsilon:e)로 인하여 발생할

수 있는 오차 범위를 계산하여 확장된 면적(ExtendMinArea)을 구한다.이

것은 착오배제를 방지하기 위함이다.확장 범위는 최악의 경우를 고려하면

그림 17과 같다.실제 궤적B에 가까운 궤적은 T2이나 단순화된 궤적에서

는 T1이 더 가깝다.그러므로 그림 18과 같이 확장해야하는 질의범위는 최

소면적 A1에 4*e*t를 더한 면적이어야 한다.

그림 17.최근접이웃 질의처리에서 착오배제

Fig.17.Falsedropinnearestneighborqueryprocessing
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그림 18.착오배제를 해결하기 위한 질의 영역 확장

Fig.18.Extendingqueryareatosolvefalsedrop
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이 범위에 포함되는 모든 색인구조 파일에 대하여 원본파일에 접근하여

최근접이웃 검색 질의를 검사하여 그 결과(result)를 출력하고 알고리즘을

종료한다.그림 19는 후보 이동객체궤적에 대한 상세 최근접이웃 질의처리

도식화이다.

그림 19.후보 이동객체궤적에 대한 상세 최근접이웃 질의처리 도식화

Fig.19.Diagramofrefinementnearestneighborqueryprocessingoncandidate

movingobjecttrajectories
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이 알고리즘의 시간복잡도는 크게 두 단계로,먼저 n개의 위치데이터를

가지는 m개의 원본의 이동객체궤적을 압축률 C로 단순화하여 만든 색인

구조 파일에 대하여 최근접이웃 검색 질의를 처리하는데 만큼의

시간이 걸리고,오차범위에 포함되는 k개의 이동객체궤적에 대하여 원본파

일에 대하여 다시 검사해야함으로 알고리즘의 총 시간복잡도는

가 된다.
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알고리즘 5. 후보 이동객체궤적에 대한 상세 최근접이웃

            질의처리
입력 : 원본데이터파일 리스트(file), 질의궤적(base)

출력 : 최근접질의에 포함된 이동객체궤적들(result)

NearestNeighborQuery(file, base)

1.

2.

3.

4.

5.

6.

7.

8.

9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

FileRead(base);

PointList baseList = FileReader.readPointList();

//파일들중 가장 작은 면적을 가지는 파일을 구한다

for(int i=0; i<file.size(); i++)

  FileRead(file.get(i));

  PointList searchList = FileReader.readPointList();

  bindex = 0;  sindex = 0;  areaSum = 0;

  while(bindex < baseList.size && sindex < searchList.size)

   //순서대로 위치데이터를 읽어 면적을 측정

      basePoint1 = baseList.get(bindex);

      basePoint2 = baseList.get(bindex+1);

      searchPoint1 = searchList.get(sindex);

      searchPoint2 = searchList.get(sindex+1);

      if(basePoint2.getX() < searchPoint2.getX())

        areaSum += getArea(basePoint1, searchPoint1, basePoint2);

        bindex++;

      else  areaSum += getArea(basePoit1, searchPoint1, searchPoint2);

           sindex++;

  if(areaSum < MinArea)

     //가장 작은 면적을 가지는 파일을 구한다

    MinArea = areaSum;

    result = file.get(i);

return result;

그림 20.후보 이동객체궤적에 대한 상세 최근접이웃 질의처리 알고리즘

Fig.20.Refinementnearestneighborprocessingalgorithmoncandidatemoving

objecttrajectories
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그림 20은 색인구조를 생성하지 않고 원본파일에서 직접 최근접이웃 질

의를 처리하는 알고리즘이다.원본파일에서 최근접이웃 질의를 처리하는

경우에도 색인구조 파일에 대한 질의처리 알고리즘과 동일하게 가장 작은

면적을 가지는 궤적을 구하여 결과로 출력한다.원본파일에 대한 검사이므

로 단순화로 인한 오류가 발생하지 않아 따로 추가적인 검사가 필요 없다.
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4.실험 및 비교분석

이 장에서는 먼저 범위 질의처리 알고리즘에 대한 실험 및 비교분석을

한 후에 최근접이웃 질의처리 알고리즘에 대한 실험 및 비교분석을 수행한

다.

4.1범위 질의처리 알고리즘에 대한 실험 및 비교

분석

본 논문에서 제안하는 알고리즘(DGS)의 성능을 분석하기 위해서 기존

의 이동객체궤적 색인방법인 MBR방법과 비교 실험을 해보았다.MBR방법

은 실제 위치 데이터에 대한 근사치 영역을 이용한 방법이다.본 논문의

방법도 실제 이동객체궤적의 데이터를 더 단순한 궤적데이터로 만들어서

색인구조를 생성하므로 실제 위치 데이터에 대한 근사치 영역을 사용하며

기존의 MBR방법과 아주 유사한 방법으로 색인구조를 생성한다.

이 비교 실험은 Intel(R)Corei5-2400CPU3.10GHz프로세서와 메모리

3.24Gbyte,Windows운영체제를 사용하는 시스템 상에서 수행되었으며,

알고리즘 구현을 위해서 Java언어를 사용하였다.원래 궤적의 위치 정보

는 2차원 좌표로 표현되고,시간을 고려하여 3차원으로 궤적을 나타낸다.
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그러나 본 논문에서는 간단히 하기 위해 위치정보를 1차원 좌표로 표현하

고 시간정보를 고려하여 궤적을 2차원 공간으로 나타낸다.각 실험은 총

120개의 일정한 시간에 따른 위치데이터를 가지는 100개의 동일한 파일들

을 MBR방법과 본 논문의 알고리즘 방법으로 색인화 하였고,압축 비율은

1/10로 하여 색인구조 데이터에서 12개의 위치데이터를 가지도록 하였다.

비교 항목으로는 범위질의에 대하여 각 방법으로 질의를 처리할 때,알

고리즘의 정확도 그리고 질의를 처리하는데 걸리는 시간을 비교하였다.여

기서 정확도는 질의 검사를 하는데 있어 최종 결과 이동객체궤적과 후보이

동객체궤적의 비율을 말한다.즉,결과를 도출하는데 있어 얼마만큼의 후보

가 추출되었는지를 나타낸다.예를 들면,범위질의 검사에 대하여 후보 이

동객체궤적이 100개가 추출되고,결과로서 이동객체궤적이 80개가 질의에

포함되면 80/100으로 80%의 정확도를 가진다.

아래 그림 21과 그림 22는 범위질의의 크기에 따라서 두 방법의 수행속

도와 정확도가 어떻게 달라지는지를 실험한 결과이다.각 실험에서의 정확

도 값과 수행시간 값은 한 번의 범위질의에 대하여 100개의 모든 파일을

검사할 때 걸리는 시간과 그에 따른 정확도이며,500여 차례 이상의 반복

실험을 통하여 평균을 내었다.실험 결과 그래프에서 색인구조를 이용하여

질의를 처리한 결과 선은 DGS,원본파일만으로 질의를 처리한 결과 선은

Source로 표기한다.
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그림 21.범위질의 크기에 따른 알고리즘 수행시간

Fig.21.Algorithmexecutiontimesforvariousquerysizes
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그림 22.범위질의 크기에 따른 알고리즘 정확도

Fig.22.Algorithmaccuracyforvariousquerysizes

정확도 부분에서는 MBR방법이 본 논문의 알고리즘 방법보다 대체적으

로 높은 평균값이 나왔지만,알고리즘 수행시간 그래프를 보면 MBR방법

보다 제안한 알고리즘의 방법이 수행시간이 더 적게 걸린다는 것을 알 수

있다.범위질의의 크기가 증가할수록 두 방법 모두 수행시간이 줄어들었으

나 두 방법 간의 수행시간의 차이 변화는 없었고 모든 질의 크기에서 본

논문에서의 방법이 더 적은 시간 안에 범위질의를 처리하였다.
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이는 본 논문의 방법이 더 많은 위치데이터를 검사하지만 전체 색인구

조 데이터의 크기가 상대적으로 MBR방법보다 평균 1.8배 빠르다는 것을

알 수 있다.

그림 23.범위질의 크기에 따른 알고리즘 수행시간 (압축비율 :1/5)

Fig.23.Algorithm executiontimesforvarious rangequerysizes

(compressionratio:1/5)
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그림 24.범위질의 크기에 따른 알고리즘 정확도 (압축비율 :1/5)

Fig.24.Algorithm accuracyforvariousrangequerysizes

(compressionratio:1/5)

그림 23과 그림 24의 그래프는 이전 실험과 동일한 데이터를 가지고 압

출 비율을 조정하여 실험한 결과로서 마찬가지로 제안한 방법이 범위질의

를 처리하는데 걸리는 시간은 기존의 방법보다 더 적게 걸리는 것을 볼 수

있다.위의 실험들 이외에도 시간에 따른 위치 변화도를 조정해보거나 데

이터의 압축 비율 등을 조정해보면서 여러 방면으로 실험을 해보았고 실험
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결과로는 모두 비슷한 결과가 나왔다.

본 논문에서 제안한 알고리즘의 방법은 범위질의를 처리하는데 있어서

질의의 크기를 확장하기 때문에 알고리즘의 정확도는 기존의 MBR방법보

다 부족하지만,직선형 데이터를 사용하기 때문에 사각형 데이터를 사용하

는 기존의 색인구조 방법보다 좀 더 가볍고 단순한 구조의 색인구조를 생

성하고 데이터의 크기 또한 줄어들어서 범위질의를 처리하는데 있어 전체

적인 처리 시간을 절약할 수 있다.

4.2최근접이웃 질의처리 알고리즘에 대한 실험 및

비교분석

본 논문에서 제안하는 알고리즘이 얼마나 효율적으로 데이터를 처리하

는지 확인하기 위하여 단순히 원본파일들만으로 최근접이웃검색 질의를 처

리하는 것과 제안된 색인구조 파일을 통하여 최근접이웃검색 질의를 처리

하는 것을 비교 실험을 해보았다.

실험은 Windows7HomePremium K32bit운영체제,Intel(R)Core(TM)

i5-2400CPU 3.10GHz프로세서,4.00GB메모리 환경에서 수행하였고,두

실험 모두 같은 환경에서 수행하였다.실험의 복잡성을 줄이기 위하여 원

래 시간(t)과 좌표(x,y)데이터를 가지는 3차원의 시공간 데이터를 시간(t)

과 좌표(x)데이터만을 가지는 2차원 데이터로 축소하여 실험을 수행하였
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고,실험 데이터의 크기는 5,000개의 위치데이터를 가지는 200개의 이동객

체궤적 데이터로 총 100만개의 위치데이터로 실험을 진행하였다.

그림 25.X축(위치)변화정도에 따른 실험 결과

Fig.25.Algorithmexecutiontimesaboutthelocationchange
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그림25는 X축(위치)의 변화되는 정도에 따라 알고리즘을 처리하는 속도

를 실험한 결과이다.압축률은 1/10로 설정하였고 색인구조 파일에는 10만

개의 위치 데이터와 추가적인 색인정보 데이터(1,620Kbyte)를 가지고 있다.

세로축은 최근접이웃 검색질의를 처리하는데 걸리는 시간을 나타내고,가

로축은 위치 값 변화정도의 크기를 나타낸다.

위 실험에서 위치 변화정도가 가장 작은 값(가장 좌측)은 10으로 원본데

이터를 1/10로 압축하기 위해서 Epsilon의 값이 12가 된다.위치 변화정도

가 가장 큰 값(가장 우측)은 110으로 원본데이터를 1/10로 압축하기 위해

서 Epsilon의 값은 84가 된다.위치 변화정도가 10일 때 색인구조를 이용

하여 질의를 처리하면 200개의 파일 중 평균적으로 5.2개의 후보자

(208Kbyte)가 선택되어 상세검사를 수행하였고,걸리는 시간은 평균적으로

6,800ms가 걸렸다. 위치 변화정도가 110일 때는 200개의 파일 중 평균적

으로 22.4개의 후보자(896Kbyte)가 선택되어 상세검사를 수행하였고 걸리는

시간은 평균적으로 9,700ms가 걸렸다.원본 파일만으로 질의를 처리하는

경우에는 평균적으로 30,000ms의 시간이 걸린다.

위치의 변화되는 정도가 커질수록 궤적의 굴곡이 심해지고 이에 따라 단

순화범위인 Epsilon의 크기가 증가하게 된다.즉,Epsilon의 크기가 커져 알

고리즘2에서의 오차범위 해결을 위한 범위확장의 크기가 커지게 되어 검사

해야하는 원본데이터의 양이 증가하게 된다.그 결과,위치 변화정도가 커질

수록 색인구조를 통한 질의처리 시간이 점점 길어지는 상향곡선을 타는 것을

볼 수 있다.하지만 위치변화의 정도가 커지더라도 그 영향이 적어 원본파일

을 이용한 질의처리(Source)보다는 본 논문에서 제안한 색인구조를 이용하여

최근접이웃 질의처리 하는 것이 평균 3.5배 빠르다는 것을 볼 수 있다.
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그림 26.T축(시간)변화정도에 따른 실험 결과

Fig.26.Algorithmexecutiontimesabouttimeintervalchange
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그림 26은 위치의 변화정도는 40으로 동일하게 하고,T축(시간)의 측정

간격에 따라 알고리즘을 처리하는 속도를 실험한 결과이다.위의 실험과

마찬가지로 압축률은 1/10로 설정하였고 색인구조 파일에는 10만개의 위치

데이터와 추가적인 색인정보(1,620Kbyte)를 포함하고 있다.세로축은 최근

접이웃검색 질의를 처리하는데 걸리는 시간을 나타내고,가로축은 시간 측

정 간격의 변화정도 크기를 나타낸다.

위 실험에서 측정 시간간격이 가장 작은 값(가장 좌측)은 10으로 원본데

이터를 1/10로 압축하기 위해서 Epsilon값은 45가 되고,가장 큰 값(가장

우측)은 110으로 원본데이터를 1/10로 압축하기 위해서 Epsilon값은 47이

된다.측정 시간간격이 10일 때 색인구조를 이용하여 질의를 처리하는데

걸리는 시간은 평균적으로 8,200ms이고,110일 때는 8,700ms이다.원본파

일만으로 질의를 처리하는 경우에는 대략 30,000ms의 시간이 걸린다.

위치가 측정되는 시간 간격은 그 변화정도가 바뀌어도 위치데이터 간의

시간간격이 변할 뿐,수선의 길이와 같은 Epsilon의 크기에 큰 영향을 주

지 않았다.따라서 시간의 변화정도에 따라서는 큰 변화가 없이 본 논문에

서 제안하는 색인구조(DGS)가 원본파일을 통한 질의처리방법(Source)보

다 평균 3.5배 정도 빠르게 질의를 처리하였다.
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그림 27.Epsilon크기 변화에 따른 실험 결과

Fig.27.AlgorithmexecutiontimesaboutEpsilonsize

그림 27은 동일한 X축(위치)과 T축(시간)을 가지는 파일들에 단순화범

위(Epsilon)의 크기 변화에 따라 처리시간이 어떻게 되는지를 실험한 결과

이다.Epsilon의 크기가 커질수록 오차범위 해결을 위한 범위확장이 커지

게 된다.위 실험에서 가장 작은 Epsilon의 크기 값(가장 좌측)은 9로 압축

률이 대략 4/10정도이며,그 결과로 색인구조의 데이터 크기는 색인정보를

포함하여 대략 6,250Kbyte가 되고,색인구조를 통하여 질의를 처리할 때

200개의 파일 중 평균적으로 2개의 후보자(80Kbyte)만 선택되어 원본데이
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터를 상세 검사하였다.가장 큰 Epsilon의 크기 값(가장 우측)은 32로 압축

률이 대략 1/10정도이며,그 결과로 색인구조의 데이터 크기는 색인정보를

포함하여 대략 1,620Kbyte가 된다.색인구조를 통하여 질의를 처리할 때

200개의 파일 중 평균적으로 11개의 후보자(440Kbyte)가 선택되어 원본데

이터를 상세 검사하였다. 

위 실험을 통하여 Epsilon의 크기가 커질수록 오차범위 해결을 위한 범

위확장이 커지게 되어 후보자 개수가 증가하고,상세 검사하는 파일의 크

기가 커지지만,Epsilon크기가 커질수록 압축률이 높아져서 색인구조 파일

이 가지는 위치데이터와 색인정보의 크기가 줄어들어 전체적인 데이터 크

기를 줄여 더 빠르게 질의를 처리하는 것을 확인할 수 있었다.
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5.결론

본 논문에서는 Douglas-Peucker알고리즘을 이용하여 이동객체궤적을

단순화하고 이를 이용하여 색인구조를 생성하는 알고리즘을 제시하였고 이

생성된 색인구조에 대하여 범위질의를 처리하는 알고리즘을 고안하였다.

지금까지 널리 연구된 MBR방식과 실험을 통하여 그 성능을 비교 및 분

석하여 본 논문에서 제안된 방법이 더 단순하고 적은 양의 색인 데이터를

생성하며 범위질의 처리속도가 빠른 이점이 있음을 보였다.실험을 통하여

본 논문에서 제안하는 방법이 MBR방식보다 평균 1.8배 빠르다는 것을 확

인하였다.또한 이 색인구조를 이용하여 이동객체궤적 데이터에 대한 최근

접이웃 질의를 처리하는 알고리즘도 제안하였다.제안된 최근접이웃 질의

처리 알고리즘이 얼마나 더 효율적으로 처리하는지 실험을 통하여 비교 및

분석하였다.본 논문에서 제안한 단순화된 색인구조를 이용하여 최근접이

웃 질의를 처리함으로써 질의처리 속도가 색인구조를 이용하지 않는 경우

보다 평균 3.5배 빠르다는 것을 확인하였다.

이동객체궤적 데이터를 단순화하여 색인구조를 만들고 이 색인구조에

대하여 범위 질의를 처리하기 때문에 착오배제 문제가 발생하였다.이 착

오배제를 방지하기 위해서는 범위 질의 시에는 범위를 확장함으로써 해결

하였다.최근접이웃 질의 시에도 단순화된 색인구조에 대하여 최근접이웃

질의를 처리하기 때문에 역시 여기서도 착오배제 문제가 발생하였다.이

착오배제를 방지하기 위해서는 질의 면적의 확장을 통하여 해결하였다.질
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의 범위나 면적의 확장은 착오배제 문제를 해결하나 질의 결과를 상세조사

해야 하는 후보자의 개수가 증가한다.그러나 색인 데이터를 만들기 위한

단순화 범위의 크기,위치의 변화정도,시간의 변화정도에 따라 질의를 처

리하는데 실험을 통하여 본 논문에서 제안하는 알고리즘이 얼마나 효율적

인지를 확인하였다.이동객체궤적에서 위치 또는 시간의 변화정도는 질의

를 처리하는데 크게 영향을 끼치지 않았다.단순화 범위의 크기가 커질수

록 압축률이 더 좋아져서 질의를 더 빠르게 처리하는 것을 확인할 수 있었

다.

본 논문에서는 이동객체궤적에 대하여 하나의 단순화된 색인구조를 생

성하였으나 실제 궤적데이터에는 다단계 색인구조가 필요하다.이에 다단

계 색인구조에 대하여 범위 및 최근접이웃 질의처리 알고리즘을 확장할 필

요가 있다.또한 제안된 색인구조를 이용한 점 질의,위상 질의,항해 질의,

미래 질의 등의 알고리즘들을 연구할 필요가 있다.
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동기에게 깊은 감사를 드리며 항상 든든하게 나를 지탱해주는 ㈜나라시스

템의 모든 가족들에게도 감사드립니다.진심으로 축하해주시는 한국폴리텍

대학 울산캠퍼스 박광일 학장님 이하 정보통신시스템과 전 교수님들께도

깊은 감사를 드립니다.

이 외에 제가 미처 언급하지 못한 고마운 분들이 너무나 많습니다.그

분들의 이름을 하나하나 되새기지 못함을 죄송하게 생각하며,과정 중에

지혜와 마음을 나누어주었던 모든 분들께 감사드립니다.마지막으로 항상

엄마와 아내의 빈자리를 채우며 묵묵하게 믿고 기다려주며 격려해준 사랑

하는 남편 김일윤씨와 쌍둥이 아들 민준,민규,그리고 맏언니 같지 않은

언니를 믿고 따라주는 사랑하는 여동생들과 평생 갚아도 못 갚을 한결같은

사랑을 베푸시는 양가 부모님께 이 논문을 바칩니다.
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