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전남대학교 건축학부 건축공학전공

연구 배경  및 필요성 연구 목표 및 내용

건설장비 사고가 발생하는 현장에서 기존 구두 중심 소통은  
휴먼에러와 위험구역 인지 지연을 유발



현장 가변성에 대응하는 ‘실시간 위험도 평가 기반 경로 안내 
시스템’을 구축하여 작업자 동선 효율화와 안전성 확보 필요

현장 내 건설장비의 위치 및 작업 가변성을 반영한 실시간 위험도 평가 모델 구축



위험 구역을 실시간으로 우회하는 최적의 안전 경로 알고리즘 설계



작업자가 직관적으로 확인하고 이동할 수 있는 앱 구현

YOLO 모델을 활용한 아파트 객체 구분

KOSHA(한국산업안전보건공단): 건설기계 안전보건작업지침(C-48), 
굴착기 안전보건작업지침(C-105)을 바탕으로 5가지 장비의 위험도 평가

장비의 위험성 + 환경 조건 + 통제 완화 점수로 위험도 평가식 구성

고위험 구역(레드존)과 주의 구역(오렌지존)으로 공간 구획

위험도 점수 환경 페널티 통제 완화 점수

기능 소개장비 배치, 울타리 설치, 환경 변수 설정, 위험구역을 우회한 최적의 경로 
탐색 기능을 갖춘 프로그램 완성

결론 
위험도 평가 기반 
건설장비 배치

울타리 배치 
(위험 구역 격리)

3D 모델링 구현
위험 구역을 우회하는 
최적의 경로 추천

아파트 단지 도면 연동을 통한

장비 배치 및 실시간 AI 우회

경로 탐색 디지털 트윈 플랫폼 구축

KOSHA지침 기반 장비별

위험구역(Red/Orange)정량화 및

Cost Map 가중치 지반으로

사후 경보 한계 극복 

건설장비 위험 실시간 우회 

최적 동선 제공으로 작업자 

안전 확보 및 동선 낭비 최소화

IoT 센서 연동을 통한 완전

자동화 관제 시스템 확장

가능성 확인


