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AWS DeepRacer란 무엇입니까?
AWS DeepRacer는 강화 학습으로 구동되는 완전 자율 주행 1/18 비율의 경주용 자동차입니다. 이 학
습 시스템의 구성 요소는 다음과 같습니다.

• AWS DeepRacer 콘솔: 3차원 시뮬레이션 자율 주행 환경에서 강화 학습 모델을 훈련 및 평가하기 
위한 AWS 기계 학습 서비스입니다.

• AWS DeepRacer 차량: 자율 주행을 목적으로 훈련된 AWS DeepRacer 모델에 대해 추론을 실행할 
수 있는 1/18 비율의 RC 자동차

• AWS DeepRacer 리그: 누구나 참가할 수 있는 세계 최초의 글로벌 자율 주행 레이싱 리그. 상품, 명
예, 그리고 World Championship Cup에 진출할 수 있는 기회를 얻을 수 있는 레이스. 자세한 내용은
용어 및 조건 단원을 참조하십시오.

주제

• AWS DeepRacer 콘솔

• AWS DeepRacer 차량

• AWS DeepRacer 리그

• AWS DeepRacer를 사용하여 강화 학습을 탐색합니다.

• AWS DeepRacer 개념 및 용어

AWS DeepRacer 콘솔

AWS DeepRacer 콘솔은 AWS DeepRacer 서비스와 상호 작용할 수 있는 그래픽 사용자 인터페이스
입니다. 콘솔을 사용하면 강화 학습 모델을 훈련하거나, AWS DeepRacer 시뮬레이터에서 모델 성능을 
평가할 수 있습니다. 또한 물리적 환경에서 자율 주행할 목적으로 훈련된 모델을 다운로드하여 AWS 
DeepRacer 차량에 배포할 수도 있습니다.

AWS DeepRacer 콘솔은 다음 기능을 지원합니다.

• 훈련 작업을 생성한 후 지정된 보상 함수, 최적화 알고리즘, 환경 및 하이퍼파라미터를 사용하여 강
화 학습 모델을 훈련할 수 있습니다.

• 시뮬레이션된 트랙을 선택하여 SageMaker AI를 사용하여 모델을 훈련하고 평가합니다.

• 훈련된 모델을 복제한 후 하이퍼파라미터 튜닝으로 훈련을 개선하여 모델 성능을 최적화할 수 있습
니다.

AWS DeepRacer 콘솔 1

https://aws.amazon.com/machine-learning/
https://aws.amazon.com/deepracer/league/
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• 물리적 환경에서 주행할 목적으로 훈련된 모델을 다운로드하여 AWS DeepRacer 차량에 배포할 수 
있습니다.

• 모델을 가상 레이스에 제출한 후 다른 모델과 비교하여 성능 순위를 가상 리더보드에 올릴 수 있습니
다.

AWS DeepRacer 서비스 콘솔을 사용하는 경우 모델을 훈련 또는 평가 및 저장하는 사용량을 기준으로 
요금이 부과됩니다.

시작하는 데 도움이 되도록 AWS DeepRacer는 AWS DeepRacer를 처음 사용하는 사용자에게 프리 티
어를 제공합니다. 첫 모델을 훈련 및 조정하고 AWS DeepRacer 리그에 참가하는 데 충분한 시간입니
다. AWS DeepRacer 리그 가상 이벤트에 참여하기 위해 모델을 제출하는 경우 요금이 부과되지 않습
니다.

요금에 대한 자세한 내용은 AWS DeepRacer 서비스 세부 정보 페이지를 참조하십시오.

AWS DeepRacer 차량

AWS DeepRacer 차량은 Wi-Fi가 지원되는 물리적 차량으로서 물리적 트랙에서 강화 학습 모델을 사용
해 스스로 주행할 수 있습니다.

• 수동으로 차량을 제어하거나, 혹은 자율 주행을 목적으로 모델을 차량에 배포할 수도 있습니다.

• 자율 주행 모드일 때는 차량의 컴퓨팅 모듈에서 추론을 실행합니다. 추론은 차량 전면에 장착된 카메
라에서 수집되는 이미지를 사용합니다.

• Wi-Fi가 연결되어 차량에서 소프트웨어를 다운로드할 수 있습니다. 또한 사용자가 컴퓨터 또는 모바
일 디바이스를 사용해 디바이스 콘솔에 액세스하여 차량을 구동하는 것도 가능합니다.

AWS DeepRacer 리그

AWS DeepRacer 리그는 AWS DeepRacer의 중요한 구성 요소입니다. AWS DeepRacer 리그는 커뮤
니티와 경쟁을 촉진하기 위한 것입니다.

AWS DeepRacer League를 사용하면 실제 또는 가상 레이싱 이벤트에서 ML 기술을 다른 AWS 
DeepRacer 개발자와 비교할 수 있습니다. 상금과 성과를 얻을 기회뿐만 아니라 강화 학습 모델을 
평가하는 방법도 될 것입니다. 다른 참가자와 경쟁하고, 서로 배우고, 영감을 줄 수 있습니다. AWS 
DeepRacer 리그에서 성과를 거두면 소셜 미디어를 통해 커뮤니티와 공유할 수 있습니다. 자세한 내용
은 용어 및 조건 단원을 참조하십시오.

AWS DeepRacer 차량 2
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https://aws.amazon.com/deepracer/league/


AWS DeepRacer 개발자 가이드

레이스에 참가하거나 리그에서 모델을 훈련하는 방법을 알아보십시오.

AWS DeepRacer를 사용하여 강화 학습을 탐색합니다.

강화 학습, 특히 심층 강화 학습은 광범위한 자율 의사결정 문제를 해결하는 데 그 효율성을 이미 입증
했으며, 두 세 가지 예만 들자면, 금융 거래, 데이터 센터 냉각, 병참 및 자율 레이싱 등에서 응용되고 있
습니다.

강화 학습은 실제 문제를 해결할 수 있는 잠재력을 가지고 있습니다. 하지만 광범위한 기술 범위와 전
문성으로 인해 학습 곡선이 가파릅니다. 실제 실험을 진행하려면 자율 주행 레이싱 자동차와 같은 물리
적 에이전트가 필요합니다. 또한 주행 트랙 또는 공공도로와 같은 물리적 환경도 확보해야 합니다. 이
러한 환경은 비용과 시간이 많이 들고, 위험할 수 있습니다. 단순히 강화 학습을 이해하는 것만으로는 
이러한 요건들을 해결하지 못합니다.

학습 곡선을 완만하게 만들기 위해 AWS DeepRacer에서는 다음 3가지 방법으로 프로세스를 간소화했
습니다.

• 강화 학습 모델을 훈련하고 평가할 때 단계별 지침을 제공합니다. 이 지침에는 사전 설정된 환경, 상
태 및 행동과 사용자 지정이 가능한 보상 함수가 포함되어 있습니다.

• 가상 에이전트와 가상 환경 간 상호 작용을 에뮬레이션하는 시뮬레이터를 제공합니다.

• AWS DeepRacer 차량을 물리적 에이전트로 사용. 이 차량을 사용해 훈련된 모델을 물리적 환경에서 
평가할 수 있습니다. 이는 실제 사용 사례와 매우 유사합니다.

숙련된 기계 학습 전문가들에게 AWS DeepRacer는 가상 환경과 물리적 환경에서 자율 레이싱을 위한 
강화 학습 모델을 개발할 수 있는 통합 시스템으로 손색이 없습니다. 요컨대, AWS DeepRacer를 사용
해 다음 단계에 따라 자율 주행이 가능한 강화 학습 모델을 개발할 수 있습니다.

1. 자율 레이싱을 위한 맞춤형 강화 학습 모델을 훈련합니다. SageMaker AI와 통합된 AWS 
DeepRacer 콘솔을 사용하여이 작업을 수행합니다. SageMaker

2. AWS DeepRacer 시뮬레이터를 사용해 가상 환경에서 모델을 평가하고 자율 주행 레이싱을 테스트
합니다.

3. 훈련된 모델을 AWS DeepRacer 모형 차량에 배포하여 물리적 환경에서 자율 주행을 테스트합니다.

강화 학습 탐색 3
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AWS DeepRacer 개념 및 용어

AWS DeepRacer는 다음 개념을 토대로 빌드되었으며 다음 용어를 사용합니다.

AWS DeepRacer 서비스

AWS DeepRacer는 자율 레이싱에 중점을 둔 강화 학습을 살펴보기 위한 AWS 기계 학습 서비스입
니다. AWS DeepRacer 서비스는 다음 기능을 지원합니다.

1. 클라우드에서 강화 학습 모델을 훈련합니다.

2. AWS DeepRacer 콘솔에서 훈련된 모델을 평가합니다.

3. 훈련된 모델을 가상 레이스에 제출하고, 적합한 경우 성능을 이벤트의 리더보드에 게시합니다.

4. 성능 개선을 위해 훈련된 모델을 복제하고 훈련을 지속합니다.

5. AWS DeepRacer 차량에 업로드할 수 있도록 훈련된 모델 아티팩트를 다운로드합니다.

6. 차량을 자율 주행을 위한 물리적 트랙에 배치하고 모델의 실제 성능을 평가합니다.

7. 필요하지 않은 모델을 삭제하여 불필요한 요금이 부과되지 않도록 합니다.

AWS DeepRacer

“AWS DeepRacer”는 다음의 세 가지 차량을 의미할 수 있습니다.

• 가상 레이싱 자동차는 오리지널 AWS DeepRacer 디바이스, Evo 디바이스 또는 AWS 
DeepRacer 리그 가상 서킷 레이스에 참가하여 획득할 수 있는 다양한 디지털 보상의 형태를 취
할 수 있습니다. 색상을 변경하여 가상 자동차를 사용자 지정할 수도 있습니다.

• 오리지널 AWS DeepRacer 디바이스는 1/18 비율의 실제 모델 자동차입니다. 이 차량에는 카메
라와 온보드 컴퓨팅 모듈이 장착되어 있습니다. 컴퓨팅 모듈은 트랙을 따라 스스로 주행하기 위
해 추론을 실행합니다. 컴퓨팅 모듈과 차량 섀시는 각각 컴퓨팅 배터리와 드라이브 배터리라고 
하는 전용 배터리로 구동됩니다.

• AWS DeepRacer Evo 디바이스는 옵션 센서 키트를 가진 오리지널 디바이스입니다. 이 키트에는 
추가 카메라와 LIDAR(조명 감지 및 거리 측정)가 포함되어 있어 차량이 후방 및 측면 물체를 감지
할 수 있습니다. 이 키트에는 새 쉘도 포함되어 있습니다.

강화 학습

강화 학습은 환경과의 상호 작용을 통해 지정된 목표를 달성할 수 있도록 에이전트의 자율 의사 결
정에 중점을 둔 기계 학습 방법입니다. 강화 학습에서는 시행착오를 통해 학습합니다. 훈련에는 레
이블이 지정된 입력이 필요하지 않지만, 훈련은 보상 가설에 의존합니다. 이는 작업 시퀀스 이후 미
래의 보상을 극대화하여 모든 목표를 달성할 수 있다고 가정합니다. 강화 학습에서는 보상 함수 설
계가 중요합니다. 높은 수준의 보상 함수를 만들 경우 에이전트가 더 나은 결정을 내릴 수 있게 합니
다.

개념 및 용어 4
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자율 레이싱의 경우 에이전트는 차량입니다. 환경에는 이동 경로와 교통 조건이 포함됩니다. 목표
는 차량이 사고 없이 신속하게 목표 지점에 도착하는 것입니다. 보상은 목표 지점까지 안전하고 빠
른 주행을 촉진하기 위해 사용되는 점수입니다. 위험하거나 비생산적인 주행에는 벌점이 부과됩니
다.

훈련 중 학습을 장려하기 위해 학습 중인 에이전트는 경우에 따라 보상이 제공되지 않을 수도 있는 
작업을 추구하도록 허용해야 합니다. 이를 탐색과 활용의 상충 관계라고 합니다. 이는 에이전트가 
잘못된 목표 지점으로 잘못 안내될 가능성을 줄이거나 없애줍니다.

보다 자세한 공식적인 정의는 Wikipedia에서 강화 학습을 참조하십시오.

강화 학습 모델

강화 학습 모델은 에이전트가 행동하는 환경에서는 에이전트의 상태, 에이전트가 수행할 수 있는 
작업 및 작업 수행으로 인해 받는 보상의 세 가지 사항을 설정합니다. 에이전트가 작업을 결정하는 
데 사용하는 전략을 정책이라고 합니다. 정책은 환경 상태를 입력으로 사용하여 수행할 작업을 출
력합니다. 강화 학습에서 정책은 종종 심층 신경망으로 표현됩니다. 이를 강화 학습 모델이라고 합
니다. 훈련 작업마다 모델이 하나씩 생성됩니다. 훈련 작업이 조기에 중지되는 경우에도 모델을 생
성할 수 있습니다. 모델은 변경이 불가능합니다. 즉, 생성한 뒤에는 수정 및 덮어 쓸 수 없습니다.

AWS DeepRacer 시뮬레이터

AWS DeepRacer 시뮬레이터는 AWS DeepRacer 모델의 훈련 및 평가를 시각화하기 위한 가상 환
경입니다.

AWS DeepRacer 차량

AWS DeepRacer를 참조하십시오.

AWS DeepRacer 자동차

이 유형의 AWS DeepRacer 차량은 1/18 비율의 모델 자동차입니다.

리더보드

리더보드는 AWS DeepRacer 리그 레이싱 이벤트에서 AWS DeepRacer 차량 성능의 순위를 매긴 
목록입니다. 여기에서 레이싱이란 시뮬레이션 환경에서 실행하는 가상 이벤트이거나 실제 환경에
서 실행하는 물리적 이벤트일 수 있습니다. 성능 지표는 레이싱 유형에 따라 달라집니다. 주어진 레
이스 트랙과 동일하거나 유사한 트랙에서 훈련된 모델을 평가한 AWS DeepRacer 사용자가 제출한 
가장 빠른 랩 타임, 총 시간 또는 평균 랩 타임일 수 있습니다.

차량이 연속해서 3바퀴를 완주하면 리더보드에 순위가 매겨집니다. 첫 연속 3바퀴의 평균 랩 타임
이 리더보드에 제출됩니다.

개념 및 용어 5
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기계 학습 프레임워크

기계 학습 프레임워크는 기계 학습 알고리즘을 구축하는 데 사용된 소프트웨어 라이브러리입니다. 
AWS DeepRacer에 대해 지원되는 프레임워크로는 Tensorflow가 있습니다.

정책 네트워크

정책 네트워크는 훈련된 신경망으로, 비디오 이미지를 입력으로 사용하여 에이전트의 다음 작업을 
예측합니다. 알고리즘에 따라 에이전트의 현재 상태 값을 평가할 수도 있습니다.

최적화 알고리즘

최적화 알고리즘은 모델을 훈련시키는 데 사용되는 알고리즘입니다. 지도식 훈련의 경우 이 알고리
즘은 가중치 업데이트를 위한 특정 전략을 사용하여 손실 함수를 최소화함으로써 최적화됩니다. 강
화 학습의 경우에는 특정 보상 함수를 사용하여 미래의 보상 기대치를 극대화함으로써 최적화됩니
다.

신경망

신경망(인공 신경망이라고도 함)은 생물학적 시스템을 기반으로 정보 모델을 구축하는 데 사용되는 
연결된 유닛 또는 노드의 집합입니다. 각 노드는 생체 뉴런을 모방한 인공 뉴런으로 불리며, 여기에
서 입력 신호(자극)를 수신합니다. 이때 입력 신호가 충분히(활성화할 정도로) 강력할 경우 노드가 
활성화되어 입력 신호와 활성화를 근거로 예상되는 출력을 생성합니다. 신경망은 기계 학습에서 널
리 사용됩니다. 인공 신경망은 어떤 함수든지 범용 근사의 역할을 할 수 있기 때문입니다. 기계가 학
습을 하면 입력값과 출력값에 대해 최적의 함수 근사값을 찾을 수 있습니다. 심층 강화 학습에서는 
신경망이 정책을 의미하여 종종 정책망이라고도 불립니다. 정책망 훈련은 현재 정책을 기반으로 여
러 단계에 걸쳐 경험 생성을 반복한 후 새롭게 생성된 경험으로 정책망을 최적화하는 프로세스입니
다. 이러한 프로세스는 일정한 성능 지표가 필요한 기준으로 충족할 때까지 계속 됩니다.

하이퍼파라미터

하이퍼파라미터는 신경망 훈련의 성능을 제어하는 알고리즘 기반 변수입니다. 하이퍼파라미터의 
한 예로 각 단계에서 학습할 때 얼마나 많은 새로운 경험이 계산되는지를 제어하는 학습 속도가 있
습니다. 학습 속도가 빠를수록 훈련 속도도 빠르지만 훈련된 모델의 품질이 떨어질 수도 있습니다. 
하이퍼파라미터는 실증적이지만 각 훈련마다 체계적인 튜닝이 필요합니다.

AWS DeepRacer 트랙

트랙은 AWS DeepRacer 차량이 주행하는 경로 또는 코스입니다. 트랙은 시뮬레이션 환경 또는 실
제 물리적 환경에 존재할 수 있습니다. 시뮬레이션 환경은 AWS DeepRacer 모델을 가상 트랙에
서 훈련하는 데 사용됩니다. AWS DeepRacer 콘솔에서는 가상 트랙을 사용할 수 있습니다. 실제 
환경은 AWS DeepRacer 차량을 물리적 트랙에서 구동하는 데 사용됩니다. AWS DeepRacer 리
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그는 이벤트 참가자들이 경쟁할 수 있는 물리적 트랙을 제공합니다. 다른 상황에서 자신의 AWS 
DeepRacer 차량을 구동하려면 물리적 트랙을 만들어야 합니다. 트랙을 구축하는 방법에 대해 자세
히 알아보려면 물리적 트랙 구축을 참조하십시오.

보상 함수

보상 함수는 에이전트에게 다음과 같은 수행한 작업의 결과를 알려주는 학습 모델 내 알고리즘입니
다.

• 강화해야 하는 좋은 결과

• 보통 결과

• 권장되지 않는 안 좋은 결과

보상 함수는 강화 학습의 핵심 부분으로, 다른 작업보다 특정 작업에 대해 인센티브를 제공해 에이
전트가 학습할 동작을 결정합니다. 사용자는 Python을 사용하여 보상 함수를 제공합니다. 최적화 
알고리즘에서는 이 보상 함수를 사용하여 강화 학습 모델을 훈련합니다.

경험 에피소드

경험 에피소드는 에이전트가 지정된 출발점에서 시작하여 트랙을 완주하거나 트랙에서 벗어날 때
까지 실행하면서 환경에서 데이터를 훈련하여 얻어진 경험을 수집하는 기간입니다. 에피소드에 따
라 길이가 달라질 수 있습니다. 이를 에피소드 또는 경험 생성 에피소드라고 합니다.

경험 반복

경험 생성 반복이라고도 알려진 경험 반복은 정책망 가중치를 업데이트하는 각 정책 반복 사이에서 
연속되는 경험의 집합을 말합니다. 각 경험 반복의 마지막에서 수집된 에피소드가 경험 다시 재생 
또는 버퍼에 추가됩니다. 크기는 훈련 하이퍼파라미터 중 하나에서 설정할 수 있습니다. 신경망은 
임의의 경험 샘플을 사용하여 업데이트됩니다.

정책 반복

정책 업데이트 반복이라고도 알려진 정책 반복은 경사 상승 과정에서 정책 신경망 가중치를 업데이
트하기 위해 무작위로 샘플링되는 훈련 데이터를 통과한 패스(pass)들로 구성됩니다. 가중치 업데
이트를 목적으로 훈련 데이터를 통과하는 단일 패스를 에포크라고 부르기도 합니다.

훈련 작업

훈련 작업은 강화 학습 모델을 훈련하고 추론을 실행할 훈련된 모델 아티팩트를 생성하는 워크로드
입니다. 각 훈련 작업에는 두 개의 하위 프로세스가 있습니다.

1. 에이전트를 시작하고 현재 정책을 따릅니다. 에이전트가 다양한 에피소드에서 환경을 탐색하고 
훈련 데이터를 생성합니다. 이러한 데이터 생성이 반복 프로세스입니다.

개념 및 용어 7



AWS DeepRacer 개발자 가이드

2. 새로운 훈련 데이터를 적용하여 새 정책 경사를 컴퓨팅합니다. 네트워크 가중치를 업데이트하고 
계속 훈련합니다. 중지 조건이 충족될 때까지 1단계를 반복합니다.

각 훈련 작업마다 훈련된 모델을 생성하여 모델 아티팩트를 지정된 데이터 스토어로 출력합니다.

평가 작업

평가 작업은 모델의 성능을 테스트하는 워크로드입니다. 훈련 작업이 완료되면 지정된 지표에 따라 
성능이 측정됩니다. 표준 AWS DeepRacer 성능 지표는 에이전트가 트랙에서 랩을 완주하는 데 걸
린 주행 시간입니다. 다른 지표는 완주한 랩의 비율입니다.

레이싱 이벤트 용어

AWS DeepRacer 레이싱 이벤트는 다음 개념과 용어를 사용합니다.

리그/대회

AWS DeepRacer 리그 이벤트의 맥락에서 리그 및 경쟁이라는 용어는 경쟁 구조와 관련이 있습니
다. AWS DeepRacer 리그를 AWS 후원합니다. 즉, AWS DeepRacer 리그를 소유하고, 설계하고, 
실행합니다. 대회에는 시작 날짜와 종료 날짜가 있습니다.

Season

대회는 몇 년간 반복해서 열릴 수 있습니다. 이를 시즌(예: 2019 시즌 또는 2020 시즌)이라고 부릅
니다. 규칙은 시즌에 따라 변경될 수 있지만 일반적으로 한 시즌 동안은 일관되게 유지됩니다. AWS 
DeepRacer 리그 이용 약관은 시즌에 따라 달라질 수 있습니다.

가상 서킷

가상 서킷은 AWS DeepRacer 리그 시즌 동안 AWS DeepRacer 콘솔에서 AWS 열리는 후원 레이
스를 말합니다.

Event

규칙의 정의에 따르면 이벤트는 레이스에 참가할 수 있는 AWS DeepRacer 리그 행사입니다. 이벤
트에는 시작 날짜와 종료 날짜가 있습니다. 가상 서킷 이벤트는 일반적으로 한 달 동안 진행됩니다. 
한 시즌에는 많은 이벤트가 있을 수 있으며, 이벤트 참가자의 순위를 매기는 방법, 우승자를 선정하
는 방법, 그 후에 일어나는 일 등과 같은 일부 규칙이 변경될 수 있습니다.

레이스 유형

모든 레이서는 타임 트라이얼(TT), 물체 회피(OA) 또는 헤드-투-봇(H2B) 레이스로 레이스를 펼칠 
수 있습니다. 각 레이스 유형에 따라 바퀴 수, 레이서 순위 결정 방법이 지정됩니다.
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전국 시즌 순위

전국 시즌 순위는 해당 국가의 레이서들 중에서 한 레이서의 순위표 순위를 의미합니다. 모든 레이
서는 매월 진행되는 가상 레이스에서 자국의 다른 레이서들과 경쟁할 수 있습니다.

지역 시즌 순위

지역 시즌 순위는 해당 지역의 레이서들 중에서 한 레이서의 순위표 순위를 말합니다.

월드 챔피언십

AWS DeepRacer 리그의 가상 서킷 월간 순위표는 국가 및 지역으로 구분됩니다. 각 리전의 상위 레
이서는 AWS re:Invent에서 월드 챔피언십에 참가할 수 있습니다. 자세한 내용은 용어 및 조건 단원
을 참조하십시오.
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AWS DeepRacer 작동 방식

AWS DeepRacer 차량은 자율적으로 트랙을 따라 주행하거나 다른 차량과 경쟁할 수 있는 1/18 축적 
차량입니다. 차량은 전방 카메라, 스테레오 카메라, 레이더(LiDAR) 등 다양한 센서를 장착할 수 있습니
다. 센서는 차량이 작동하는 환경에 대한 데이터를 수집합니다. 각 센서는 서로 다른 축적으로 뷰를 제
공합니다.

AWS DeepRacer는 강화 학습을 사용하여 AWS DeepRacer 차량의 자율 주행을 구현합니다. 이를 위
해 먼저 가상 환경인 시뮬레이션 트랙에서 강화 학습 모델을 훈련하고 평가합니다. 훈련을 마치면 훈련
된 모델 아티팩트를 AWS DeepRacer 차량에 업로드합니다. 그런 다음 실제 트랙인 물리적 환경에서 
자율 주행할 수 있도록 차량을 설정합니다.

강화 학습 모델을 교육하는 것은 어려울 수 있습니다. 특히 이 분야를 처음 접하는 경우에는 더욱 그렇
습니다. AWS DeepRacer는 필수 구성 요소를 통합하고 따라하기 쉬운 마법사와 같은 작업 템플릿을 
제공하여 프로세스를 간소화합니다. 그렇더라도 AWS DeepRacer에 구현된 강화 학습 훈련에 대해 기
본 정보를 파악해두는 것이 좋습니다.

주제

• AWS DeepRacer에서의 강화 학습

• AWS DeepRacer 행동 공간 및 보상 함수

• AWS DeepRacer 훈련 알고리즘

• AWS DeepRacer 솔루션 워크플로

• 시뮬레이션 환경과 실제 환경의 성능 차이

AWS DeepRacer에서의 강화 학습

강화 학습에서는 의도한 목표를 달성하기 위한 목표를 가진 물리적 또는 가상 AWS DeepRacer 차량과 
같은 에이전트가 환경과 상호 작용하여 에이전트의 총 보상을 극대화합니다. 에이전트는 정책이라고 
하는 전략에 따라 주어진 환경 상태에서 조치를 취하고 새로운 상태에 도달합니다. 어떤 행동이든 즉각
적인 보상으로 이어집니다. 이러한 보상은 행동의 적합성을 나타내는 척도입니다. 즉각적인 보상은 환
경에서 반환되는 것으로 알려져 있습니다.

AWS DeepRacer에서 강화 학습의 목적은 임의 환경에서 최적의 정책을 학습하는 데 있습니다. 여기에
서 학습이란 시행 착오가 반복되는 프로세스를 말합니다. 에이전트는 무작위로 초기 행동을 보이면서 
새로운 상태에 도달합니다. 그런 다음 해당 단계를 반복하여 새로운 상태에서 다음 상태로 넘어갑니다. 
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에이전트는 시간이 지나면서 이러한 방식으로 장기적 보상을 극대화하는 행동을 발견합니다. 초기 상
태에서 최종 상태까지 이어지는 에이전트의 상호 작용을 에피소드라고 부릅니다.

다음은 학습 프로세스를 도식으로 나타낸 그림입니다.

에이전트는 신경망을 구체화하고, 신경망은 에이전트의 정책에 대한 근사 함수를 표현합니다. 차량의 
정방 카메라에서 촬영된 이미지는 환경 상태이고, 에이전트 행동은 에이전트의 속도와 조향 각도로 결
정됩니다.

에이전트가 트랙을 벗어나지 않고 완주하면 양의 보상을, 그리고 트랙에서 벗어나면 음의 보상을 받습
니다. 에피소드는 레이스 트랙의 임의 구간에서 에이전트와 함께 시작되어 에이전트가 트랙에서 벗어
나거나 한 바퀴를 완주할 때 종료됩니다.

Note

엄밀히 말해서 환경 상태는 문제와 관련된 모든 것을 말합니다. 예를 들어 트랙의 차량 위치나 
트랙 형상도 환경 상태가 될 수 있습니다. 차량 전면에 장착된 카메라를 통해 수집되는 이미지
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로는 전체 환경 상태를 알 수 없습니다. 이러한 이유로 환경은 부분적으로 관측된 결과라고 할 
수 있으며, 에이전트에 대한 입력 데이터가 상태가 아닌 관측 결과라고 불리는 이유도 여기에 
있습니다. 하지만 이번 문서에서는 단순화할 목적으로 상태와 관측 결과를 동일한 의미로 사용
합니다.

시뮬레이션 환경에서 에이전트를 훈련하면 다음과 같은 이점이 있습니다.

• 시뮬레이션에서는 에이전트의 진행 상황을 예상하면서 트랙에서 이탈하는 시점을 찾아내 보상을 계
산할 수 있습니다.

• 시뮬레이션에서는 마치 물리적 환경에서 훈련하는 것처럼 트랙에서 이탈할 때마다 번거롭게 차량을 
재설정할 필요가 없습니다.

• 시뮬레이션은 훈련 속도를 높일 수 있습니다.

• 시뮬레이션에서는 다른 트랙, 배경 및 차량 조건을 선택하는 등 환경 조건을 효과적으로 제어할 수 
있습니다.

강화 학습에 대한 대안으로 지도 학습이 있으며, 모방 학습으로도 불립니다. 모방 학습에서는 임의 환
경에서 수집되어 알려진 데이터 세트([이미지, 행동] 튜플)가 에이전트 훈련에 사용됩니다. 모방 학습을 
통해 훈련되는 모델도 자율 주행에 적용할 수 있습니다. 단, 카메라에서 촬영된 이미지가 훈련 데이터 
세트의 이미지와 비슷할 때만 효과가 있습니다. 따라서 견고한 주행을 위해서는 훈련 데이터 세트가 포
괄적이어야 합니다. 이와 반대로 강화 학습에서는 포괄적인 라벨링 작업 없이 시뮬레이션에서 완전한 
훈련이 가능합니다. 강화 학습은 무작위 행동으로 시작되기 때문에 에이전트가 다양한 환경 및 트랙 조
건을 학습합니다. 강화 학습으로 훈련된 모델이 견고한 이유도 여기에 있습니다.

AWS DeepRacer 행동 공간 및 보상 함수

행동 공간

강화 학습에서는 에이전트가 환경과 상호 작용할 때 사용할 수 있는 모든 유효한 행동 또는 선택의 집
합을 행동 공간이라고 합니다. AWS DeepRacer 콘솔에서는 개별 또는 연속 작업 공간에서 에이전트를 
훈련할 수 있습니다.

불연속 행동 공간

불연속 행동 공간은 유한한 집합의 각 상태에 대해 에이전트가 수행할 수 있는 모든 작업을 나타냅니
다. AWS DeepRacer의 경우 이는 모든 환경 상황에 대해 에이전트의 신경망이 카메라 및 (선택 사항) 

행동 공간 및 보상 함수 12



AWS DeepRacer 개발자 가이드

LiDAR 센서의 입력을 기반으로 차량의 속도와 방향을 선택한다는 것을 의미합니다. 선택은 사전 정의
된 조향 각도와 제한 값 조합의 그룹화로 제한됩니다.

AWS DeepRacer 차량은 회전이 가까워지면 가속 또는 제동 후 좌회전, 우회전 또는 직진 중 하나를 
선택할 수 있습니다. 이러한 동작은 조향 각도와 속도의 조합으로 정의되어 에이전트를 위한 옵션 메
뉴(0~9)를 생성합니다. 예를 들어 0은 -30도 및 0.4m/s, 1은 -30도 및 0.8m/s, 2는 -15도 및 0.4m/s, 3은 
-15도 및 0.8m/s, 3은 -15도 및 0.8m/s 등 9까지 나타낼 수 있습니다. 각도가 음수이면 차를 오른쪽으로 
돌리고, 양수이면 차를 왼쪽으로 돌리고, 0이면 바퀴가 똑바로 유지됩니다.

AWS DeepRacer의 기본 개별 행동 공간에는 다음과 같은 행동이 포함됩니다.

AWS DeepRacer의 기본 개별 행동 공간

행동 번호 조향 각도 속도

0 -30도 0.4m/s

1 -30도 0.8m/s

2 -15도 0.4m/s

3 -15도 0.8m/s

4 0도 0.4m/s

5 0도 0.8m/s

6 15도 0.4m/s

7 15도 0.8m/s

8 30도 0.4m/s

9 30도 0.8m/s

연속 행동 공간

연속 행동 공간을 통해 에이전트는 각 상태에 대한 값 범위에서 행동을 선택할 수 있습니다. 개별 행동 
공간과 마찬가지로, 이는 환경 상황이 점점 달라질 때마다 에이전트의 신경망이 카메라와(선택 사항) 
LiDAR 센서의 입력을 기반으로 차량의 속도와 방향을 선택한다는 것을 의미합니다. 하지만 연속 행동 
공간에서는 에이전트가 액션을 선택하는 옵션 범위를 정의할 수 있습니다.
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이 예제에서 회전이 가까워지는 연속 동작 공간에 있는 AWS DeepRacer 차량은 0.75m/s에서 4m/s 사
이의 속도를 선택하고 -20도에서 20도 사이의 조향 각도를 선택하여 좌회전, 우회전 또는 직진할 수 있
습니다.

불연속형 및 연속형

연속 행동 공간을 사용하면 트랙의 특정 지점에서의 속도/조향 동작을 장려하여 성능을 최적화하는 보
상 함수를 작성할 수 있다는 이점이 있습니다. 또한 다양한 동작 중에서 선택하면 속도 및 조향 값을 부
드럽게 변경할 수 있으므로 잘 훈련된 모델에서는 실제 상황에서 더 나은 결과를 얻을 수 있습니다.

불연속 작업 공간 설정에서 에이전트의 선택을 미리 정의된 유한한 수의 행동으로 제한하면 이러한 행
동이 미치는 영향을 이해하고 환경(트랙, 레이싱 형식) 및 보상 함수를 기반으로 행동을 정의해야 하는 
부담이 있습니다. 하지만 연속 작업 공간 설정에서는 에이전트가 훈련을 통해 제공한 최소/최대 범위 
중에서 최적의 속도 및 조향 값을 선택하는 방법을 학습합니다.

모델에서 선택할 수 있는 다양한 값을 제공하는 것이 더 나은 방법인 것 같지만 에이전트는 최적의 동
작을 선택하는 방법을 배우려면 더 오래 훈련해야 합니다. 성공 여부는 보상 함수 정의에 따라서도 좌
우됩니다.

보상 함수

에이전트는 환경을 탐색하면서 가치 함수를 학습합니다. 가치 함수는 에이전트가 환경을 관찰한 후 취
한 행동이 얼마나 좋은지 판단하는 데 도움이 됩니다. 가치 함수는 AWS DeepRacer 콘솔에서 작성한 
보상 함수를 사용하여 행동에 점수를 매깁니다. 예를 들어, AWS DeepRacer 콘솔의 센터 라인 따르기 
샘플 보상 기능에서 좋은 행동은 에이전트를 트랙 중앙에 가깝게 유지하고 에이전트를 트랙 중앙에서 
멀어지게 하는 잘못된 행동보다 높은 점수를 받게 하는 것입니다.

시간이 지남에 따라 에이전트는 가치 함수를 통해 총 보상을 늘리는 정책을 학습할 수 있습니다. 최적 
또는 최선의 정책은 에이전트가 환경을 탐색하는 데 소비하는 시간과 경험을 통해 정책을 학습한 내용
을 악용하거나 최대한 활용하는 데 소비하는 시간의 균형을 맞추는 것입니다.

중앙선을 따르는 AWS DeepRacer 샘플 보상 함수 예제에서 에이전트는 먼저 환경을 탐색하기 위해 무
작위 행동을 취합니다. 즉, 트랙의 중심에 잘 머무르지 않습니다. 시간이 흐르면서 에이전트는 어떤 행
동이 중앙선 근처에 머무르게 하는지 알아내기 시작하지만, 무작위 동작을 계속 취함으로써 그것을 알
아내게 된다면 전체 랩 동안 트랙 중앙 부근에 머무르는 법을 배우는 데 오랜 시간이 걸립니다. 따라서 
정책에서 적절한 행동을 학습하기 시작하면 에이전트는 무작위 행동을 취하는 대신 해당 행동을 사용
하기 시작합니다. 하지만 에이전트가 항상 좋은 행동을 이용하거나 악용한다면 에이전트는 더 이상 환
경을 탐색하지 않기 때문에 새로운 발견을 하지 않을 것입니다. 이러한 절충안을 종종 RL에서의 탐색
과 활용 문제라고 합니다.
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기본 행동 공간과 샘플 보상 함수를 사용해 실험해 보십시오. 모두 살펴본 후에는 사용자 지정 행동 공
간과 사용자 지정 보상 함수를 설계하여 지식을 활용하십시오.

AWS DeepRacer 훈련 알고리즘

프록시멀 정책 최적화(PPO) 대 소프트 액터 크리틱(SAC)

SAC와 PPO 알고리즘은 모두 정책과 가치 함수를 동시에 학습하지만 전략은 크게 세 가지 측면에서 
다릅니다.

PPO SAC

불연속 행동 공간과 연속 행동 공간 모두에서 작
동

연속 행동 공간에서 작동

정책 기반 정책 외

엔트로피 정규화 사용 최대화 목표에 엔트로피를 추가합니다.

안정적 vs. 데이터를 많이 사용

환경을 탐색하면서 PPO 및 SAC 알고리즘 정책에 따라 학습한 정보는 다르게 활용됩니다. PPO는 정
책에 대한 학습을 사용하는데, 이는 환경에 대한 현행 정책에서 얻은 관찰을 통해 그 가치 함수를 학습
한다는 의미입니다. SAC는 정책 외 학습을 사용하므로 이전 정책에서 환경을 탐색하여 얻은 관찰을 활
용할 수 있습니다. 정책 외 학습과 정책 기반 학습 간의 균형점은 종종 안정성과 데이터 효율성입니다. 
정책 기반 알고리즘은 안정성이 더 높지만 데이터를 많이 사용하는 경향이 있는 반면, 정책 외 알고리
즘은 그 반대 경향을 가지고 있습니다.

탐색 및 착취

탐색과 착취는 RL의 주요 과제입니다. 알고리즘은 이전 경험의 알려진 정보를 활용하여 더 높은 누적 
보상을 달성해야 하지만, 미래에 최적의 정책을 찾는 데 사용할 수 있는 새로운 경험을 얻기 위한 탐색
도 필요합니다. 정책을 여러 번 반복하여 학습하고 환경에 대해 더 많이 알게 되면 주어진 관찰에 맞는 
행동을 선택하는 것이 더 확실해집니다. 그러나 정책을 충분히 검토하지 않으면 최적이 아니더라도 이
미 학습한 정보를 고수할 가능성이 높습니다. PPO 알고리즘은 에이전트가 로컬 최적값으로 수렴하는 
것을 방지하는 엔트로피 정규화를 사용하여 탐색을 장려합니다. SAC 알고리즘은 최대화 목표에 엔트
로피를 추가하여 탐색과 활용 사이에서 탁월한 균형을 유지합니다.
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Entropy

이러한 맥락에서 “엔트로피”는 정책의 불확실성을 나타내는 척도이므로 정책이 주어진 상태에 맞는 행
동을 선택하는 데 얼마나 확신을 갖고 있는지를 나타내는 척도로 해석될 수 있습니다. 엔트로피가 낮은 
정책은 어떤 행동을 해야 할지 확신이 있는 반면, 엔트로피가 높은 정책은 어떤 행동을 해야 할지 확신
이 서지 않습니다.

SAC 알고리즘의 엔트로피 최대화 전략은 PPO 알고리즘이 엔트로피를 정규화기로 사용하는 것과 비
슷한 이점이 있습니다. PPO와 마찬가지로 에이전트가 엔트로피가 더 높은 행동을 선택하도록 장려하
여 더 폭넓은 탐색을 장려하고 잘못된 로컬 최적값으로의 수렴을 방지합니다. 엔트로피 조절과 달리 엔
트로피 최대화에는 고유한 이점이 있습니다. 위험하지 않은 행동을 선택하는 정책을 포기하는 경향이 
있는데, 이는 SAC 알고리즘이 PPO보다 데이터 효율성이 더 높은 경향이 있는 또 다른 이유입니다.

SAC 알파 하이퍼파라미터를 사용하여 SAC의 엔트로피 양을 조정합니다. 최대 SAC 알파 엔트로피 값
(1.0)은 탐색에 유리합니다. 최소값(0.0)은 표준 RL 목표를 복원하고 탐색을 장려하는 엔트로피 보너스
를 무효화합니다. 실험을 시작하기 좋은 SAC 알파 값은 0.5입니다. 모델을 반복하면서 그에 맞게 조정
하십시오.

PPO 알고리즘과 SAC 알고리즘을 모두 사용해 보고, 하이퍼파라미터를 실험하고, 다양한 행동 공간에
서 이를 사용해 보십시오.

AWS DeepRacer 솔루션 워크플로

AWS DeepRacer 모델을 훈련할 때는 다음과 같은 일반 작업이 수반됩니다.

1. AWS DeepRacer 서비스가 가상 트랙, 차량의 의미하는 에이전트, 그리고 배경으로 시뮬레이션을 
초기화합니다. 에이전트는 정책 신경망을 구체화합니다. 구체화된 정책 신경망은 PPO 알고리즘에
서 정의하는 하이퍼파라미터를 사용해 튜닝도 가능합니다.

2. 에이전트가 임의의 상태(전방 카메라에서 촬영되는 이미지)에 따라 (지정된 조향 각도와 속도로) 행
동합니다.

3. 시뮬레이션 환경은 에이전트 행동에 따라 에이전트의 위치를 업데이트한 후 보상과 업데이트된 카
메라 이미지를 반환합니다. 상태, 행동, 보상 및 새로운 상태의 형식으로 수집되는 경험은 신경망을 
주기적으로 업데이트하는 데 사용됩니다. 이렇게 업데이트된 신경망 모델을 사용해 경험이 추가로 
생성됩니다.

4. 시뮬레이션 트랙을 따라 에이전트의 1인칭 시점으로 훈련 진행 상황을 모니터링할 수 있습니다. 또
한 에피소드당 보상, 손실 함수 값, 정책 엔트로피 같은 지표도 표시할 수 있습니다. 훈련 진행에 따
른 CPU 또는 메모리 사용량도 표시됩니다. 그 밖에도 로그가 분석 및 디버깅을 목적으로 자세하게 
기록됩니다.
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5. AWS DeepRacer 서비스는 신경망 모델을 영구 스토리지에 주기적으로 저장합니다.

6. 훈련은 시간 제한을 기준으로 중지됩니다.

7. 시뮬레이터에서 훈련된 모델을 평가할 수 있습니다. 평가를 원한다면 선택한 트랙에서 선택한 주행 
횟수만큼 타임 트라이얼(time trial: 일정한 거리를 개별적으로 주행해 걸린 시간으로 승부를 겨루는 
방식)을 할 수 있도록 훈련된 모델을 제출하십시오.

모델 훈련과 평가를 성공적으로 마쳤으면 이제 물리적 에이전트(AWS DeepRacer 차량)에 업로드할 
수 있습니다. 업로드 프로세스는 다음과 같은 단계로 구성됩니다.

1. 훈련된 모델을 영구 스토리지(Amazon S3 버킷)에서 다운로드합니다.

2. 차량의 디바이스 제어 콘솔을 사용해 훈련된 모델을 디바이스에 업로드합니다. 콘솔에서 시뮬레이
션 행동 공간을 물리적 행동 공간에 매핑할 수 있도록 차량을 보정합니다. 그 밖에 콘솔에서 조절 패
리티를 확인하거나, 전방 카메라 피드를 확인하거나, 모델을 추론 엔진에 탑재하거나, 실제 트랙에
서 주행하는 차량을 지켜볼 수 있습니다.

차량의 디바이스 제어 콘솔은 차량의 컴퓨팅 모듈에 호스팅되는 웹 서버입니다. 따라서 Wi-Fi 네트
워크가 연결되어 있으면 컴퓨터나 모바일 디바이스의 웹 브라우저를 사용해 차량 IP 주소에서 콘솔
에 액세스할 수 있습니다.

3. 다양한 조명과 배터리 레벨, 그리고 표면 질감 및 색상에서 차량을 주행하면서 실험합니다.

물리적 환경의 디바이스 성능은 모델 제약 또는 부족한 훈련으로 인해 시뮬레이션 환경의 성능과 다
를 수 있습니다. 이러한 현상을 sim2real 성능 차이라고 합니다. 성능 차이를 줄이려면 the section 
called “시뮬레이션 환경과 실제 환경의 성능 차이” 단원을 참조하십시오.

시뮬레이션 환경과 실제 환경의 성능 차이

시뮬레이션에서는 실제 환경의 모든 요소를 정확하게 수집하지 못하기 때문에 시뮬레이션에서 훈련된 
모델이 실제 환경에서 성능을 발휘하지 못할 수도 있습니다. 이러한 불일치를 종종 시뮬레이션 환경과 
실제 환경의(sim2real) 성능 차이라고 부릅니다.

지금까지 디바이스에서 sim2real 성능 차이를 최소화하기 위한 노력이 많았습니다. 예를 들어 시뮬레
이션 에이전트는 초당 약 10회 행동하도록 프로그래밍됩니다. 이는 AWS DeepRacer 디바이스의 추론 
실행 횟수인 초당 약 10회의 추론과 일치합니다. 그 밖에도 훈련에서 각 에피소드를 시작할 때 에이전
트의 위치는 무작위로 결정됩니다. 그러면 에이전트가 트랙 전체에서 균일하게 학습할 가능성이 극대
화되기 때문입니다.

시뮬레이션 환경과 실제 환경의 성능 차이 17
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real2sim 성능 차이를 줄이려면 시뮬레이션 트랙과 실제 트랙에서 동일하거나 비슷한 색상, 형상 및 
크기를 사용해야 합니다. 시각적 분산을 줄이고 싶다면 실제 트랙 주변에 장벽을 설치하십시오. 또한 
훈련에서 사용되는 행동 공간이 실제 환경과 일치할 수 있도록 디바이스의 속도와 조향 각도 범위를 
주의하여 보정하십시오. 훈련에서 사용하는 것과 다른 시뮬레이션 트랙에서 모델 성능을 평가하면
real2real 성능 차이가 크게 나타날 수 있습니다.

AWS DeepRacer 모델을 학습할 때 sim2real 격차를 줄이는 방법에 대한 자세한 내용은 the section 
called “실제 환경에 대한 훈련 최적화”을 참조하십시오.

시뮬레이션 환경과 실제 환경의 성능 차이 18
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AWS DeepRacer 시작하기
AWS DeepRacer를 시작하기 위해, 먼저 AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 자율 주행 요구 사항에 적
합한 센서로 에이전트를 구성하고, 지정된 센서를 사용하여 에이전트에 대한 강화 학습 모델을 훈련하
고, 훈련된 모델을 평가하여 모델 품질을 결정하는 단계를 살펴보겠습니다. 모델을 학습시킨 후에는 모
델을 반복하여 레이스에 출전시킬 수 있습니다.

주제

• 첫 번째 AWS DeepRacer 모델 훈련

• 시뮬레이션에서 AWS DeepRacer 모델 평가

첫 번째 AWS DeepRacer 모델 훈련

이 안내에서는 AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 첫 번째 모델을 훈련시키는 방법을 보여줍니다.

AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 강화 훈련 모델을 훈련하려면

모델 훈련 과정을 시작하기 위해 AWS DeepRacer 콘솔에서 모델 생성 버튼을 어디에서 찾을 수 있는
지 알아봅니다.

강화 훈련 모델을 훈련하려면

1. AWS DeepRacer를 처음 사용하는 경우, 서비스 랜딩 페이지에서 모델 생성을 선택하거나 기본 탐
색 창의 강화 훈련 제목 아래에서 시작하기를 선택합니다.

2. 강화 훈련 시작 페이지의 2단계: 모델 생성 아래에서 모델 생성을 선택합니다.

또는 기본 탐색 창의 강화 훈련 제목에서 모델을 선택합니다. Your models(모델) 페이지에서 모델 
생성을 선택합니다.

모델 이름과 환경을 지정하십시오.

모델 이름을 지정하고 자신에게 적합한 시뮬레이션 트랙을 선택하는 방법을 알아봅니다.

모델 이름 및 환경 지정하기

1. 모델 생성 페이지의 훈련 세부 정보에서 모델 이름을 입력합니다.

2. 훈련 작업 설명을 추가할 수도 있습니다.

첫 번째 모델 훈련 19
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3. 선택적 태그 추가에 대해 자세히 알아보려면 태그 지정 단원을 참조하십시오.

4. 환경 시뮬레이션에서 AWS DeepRacer 에이전트의 훈련 환경으로 사용할 트랙을 선택합니다. 트
랙 방향에서 시계 방향 또는 시계 반대방향을 선택합니다. 그리고 다음을 선택합니다.

첫 번째 달리기의 경우 간단한 모양과 부드러운 회전이 가능한 트랙을 선택합니다. 나중에 반복할 
때 더욱 복잡한 트랙을 선택하여 모델을 점진적으로 향상시킬 수 있습니다. 특정 레이싱 이벤트에 
사용할 목적으로 모델을 훈련하려면 이벤트 트랙과 가장 유사한 트랙을 선택합니다.

5. 페이지 하단에서 다음을 선택합니다.

레이스 유형과 훈련 알고리즘을 선택하십시오.

AWS DeepRacer 콘솔에는 세 가지 레이스 유형과 두 가지 훈련 알고리즘 중에서 선택할 수 있습니다. 
기술 수준 및 훈련 목표에 적합한 것이 무엇인지 알아봅니다.

레이스 유형과 트레이닝 알고리즘을 선택하려면

1. 모델 생성 페이지의 레이스 유형에서 타임 트라이얼, 장애물 회피 또는 헤드-투-봇을 선택합니다.

처음 실행할 때는 타임 트라이얼을 선택하는 것이 좋습니다. 이 레이스 유형에 맞게 에이전트의 센
서 구성을 최적화하는 방법에 대한 지침은 the section called “타임 트라이얼을 위한 훈련 조정”을 
참조하십시오.

2. 선택 사항으로 이후 실행에서는 장애물 회피를 선택하여 선택한 트랙을 따라 고정 또는 무작위 위
치에 배치된 정지 장애물을 우회할 수 있습니다. 자세한 내용은 the section called “장애물 회피 레
이스를 위한 훈련 조정” 섹션을 참조하십시오.

a. 트랙의 두 차선에 걸쳐 사용자가 지정한 고정된 위치에 상자를 생성하려면 고정 위치를 선택
하고 훈련 시뮬레이션의 각 에피소드가 시작될 때 두 차선에 걸쳐 무작위로 분포된 장애물을 
생성하려면 무작위 위치를 선택합니다.

b. 다음으로, 트랙에 있는 장애물 수 값을 선택합니다.

c. 고정 위치를 선택한 경우 트랙에서의 각 장애물 배치를 조정할 수 있습니다. 차선 배치의 경우 
안쪽 차선과 바깥쪽 차선 중에서 선택합니다. 기본적으로 장애물은 트랙 전체에 고르게 분포
됩니다. 장애물의 시작선과 결승선 사이의 거리를 변경하려면 시작과 끝 사이의 위치(%) 필드
에 해당 거리의 7~90 사이의 백분율을 입력합니다.

3. 선택 사항으로 좀 더 야심찬 레이스를 원한다면 헤드-투-봇 레이스를 선택하여 일정한 속도로 움직
이는 최대 4대의 로봇 차량과 레이스할 수도 있습니다. 자세한 내용은 the section called “헤드-투-
봇 레이스를 위한 훈련 조정”를 참조하세요.

레이스 유형과 훈련 알고리즘을 선택하십시오. 20
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a. 로봇 차량 수 선택에서 에이전트가 훈련시킬 로봇 차량 수를 선택합니다.

b. 다음으로 로봇 차량이 트랙을 돌아다닐 속도를 초당 밀리미터 단위로 선택합니다.

c. 선택 사항으로 차선 변경 활성화 체크박스를 선택하여 로봇 차량이 1~5초마다 차선을 임의로 
변경할 수 있도록 할 수 있습니다.

4. 훈련 알고리즘 및 하이퍼파라미터에서 소프트 액터 크리틱(SAC) 또는 근접 정책 최적화(PPO) 알
고리즘을 선택합니다. AWS DeepRacer 콘솔에서는 SAC 모델은 연속 행동 공간에서 훈련해야 합
니다. PPO 모델은 연속 또는 이산 행동 공간에서 훈련할 수 있습니다.

5. 모델 생성 페이지의 훈련 알고리즘 및 하이퍼파라미터에서 기본 하이퍼파라미터 값을 그대로 사
용합니다.

나중에 훈련 성과를 향상시키려면 하이퍼파라미터를 확장하고 다음과 같이 기본 하이퍼파라미터 
값을 수정합니다.

a. 경사 하강 배치 크기에서 available options(사용 가능한 옵션)를 선택합니다.

b. 에포크 수에서 valid value(유효 값)를 설정합니다.

c. 학습 속도에서 valid value(유효 값)를 설정합니다.

d. SAC 알파 값(SAC 알고리즘만 해당)의 경우 유효한 값을 설정하십시오.

e. 엔트로피에서 valid value(유효 값)를 설정합니다.

f. 할인 계수에서 valid value(유효 값)를 설정합니다.

g. 손실 유형에서 available options(사용 가능한 옵션)를 선택합니다.

h. 각 정책 업데이트 반복 간 경험 에피소드 수에서 valid value(유효 값)를 설정합니다.

하이퍼파라미터에 대한 자세한 내용은 체계적인 하이퍼파라미터 튜닝 단원을 참조하십시오.

6. 다음을 선택합니다.

행동 공간 정의

행동 공간 정의 페이지에서 소프트 액터 크리틱(SAC) 알고리즘으로 훈련하도록 선택한 경우 기본 행
동 공간은 연속 행동 공간입니다. 근접 정책 최적화(PPO) 알고리즘으로 훈련하기로 선택한 경우 연속 
작업 공간과 이산 작업 공간 중에서 선택합니다. 각 행동 공간 및 알고리즘이 에이전트의 훈련 경험을 
어떻게 형성하는지 자세히 알아보려면 the section called “행동 공간 및 보상 함수”을 참조하십시오.

행동 공간 정의 21
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연속 행동 공간 정의하기(SAC 또는 PPO 알고리즘)

1. 연속 행동 공간 정의에서 왼쪽 조향 각도 범위와 오른쪽 조향 각도 범위를 선택합니다.

각 조향 각도 범위에 대해 다른 각도를 입력하고 범위 변화를 시각화를 관찰하여 동적 섹터 그래
프에 선택 사항을 표시해 봅니다.

2. 속도에서 에이전트의 최소 및 최대 속도를 초당 밀리미터 단위로 입력합니다.

변경 사항이 동적 섹터 그래프에 어떻게 반영되는지 확인하십시오.

3. 필요에 따라 기본값으로 재설정을 선택하여 원하지 않는 값을 지울 수 있습니다. 그래프에서 다양
한 값을 시험해 보면서 실험하고 훈련해 보는 것이 좋습니다.

4. 다음을 선택합니다.

행동 공간 정의 22
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불연속 행동 공간 정의하기(PPO 알고리즘만 해당)

1. 드롭다운 목록에서 조향 각도 세분성 값을 선택합니다.

2. 에이전트의 최대 조향 각도를 1~30 사이의 각도로 선택하십시오.

3. 드롭다운 목록에서 속도 세분성 값을 선택합니다.

4. 에이전트의 최대 속도 값을 0.1~4 사이의 초당 밀리미터 단위로 선택합니다.

5. 작업 목록의 기본 작업 설정을 사용하거나 선택적으로 고급 구성을 켜서 설정을 미세 조정할 수 있
습니다. 값을 조정한 후 이전을 선택하거나 고급 구성을 끄면 변경 내용이 손실됩니다.

행동 공간 정의 23
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a. 조향 각도 열에 -30도에서 30도 사이의 값을 입력합니다.

b. 속도 열에 최대 9개의 동작에 대해 초당 0.1~4 밀리미터 사이의 값을 입력합니다.

c. 선택 사항으로 작업 추가를 선택하여 작업 목록의 행 수를 늘릴 수도 있습니다.

행동 공간 정의 24
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d. 필요에 따라 행에서 X를 선택하여 제거할 수도 있습니다.

6. 다음을 선택합니다.

가상 자동차 선택

가상 자동차를 시작하는 방법을 알아봅니다. 매달 Open Division에서 경쟁하여 새로운 커스텀 자동차, 
페인트 작업, 개조 작업을 획득하십시오.

가상 자동차 선택 25
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가상 자동차를 선택하려면

1. 차량 쉘 및 센서 구성 선택 페이지에서 레이스 유형 및 행동 공간과 호환되는 쉘을 선택하십시오. 
차고에 해당 차량이 없는 경우, 기본 탐색 창의 강화 훈련 제목 아래에 있는 내 차고로 이동하여 새
로 만드십시오.

타임 트라이얼 트레이닝의 경우 오리지널 DeepRacer의 기본 센서 구성과 단안 카메라만 있으면 
되지만, 다른 모든 쉘 및 센서 구성은 행동 공간이 일치하기만 하면 작동합니다. 자세한 내용은 the 
section called “타임 트라이얼을 위한 훈련 조정” 섹션을 참조하십시오.

장애물 회피 훈련에는 스테레오 카메라가 유용하지만 고정된 위치에 고정된 장애물을 피하는 데
에 단일 카메라를 사용할 수 있습니다. LiDAR 센서는 선택 사항입니다. the section called “행동 공
간 및 보상 함수” 섹션을 참조하십시오.

헤드-투-봇 훈련의 경우 단일 카메라 또는 스테레오 카메라 외에도 LiDAR 장치는 움직이는 다
른 차량을 추월하는 동안 사각지대를 감지하고 피하는 데 최적입니다. 자세한 내용은 the section 
called “헤드-투-봇 레이스를 위한 훈련 조정”를 참조하세요.

2. 다음을 선택합니다.

보상 함수를 사용자 지정하십시오.

보상 함수는 강화 훈련의 핵심 부분입니다. 차량(에이전트)이 트랙(환경)을 탐색할 때 특정 조치를 취하
도록 장려하는 데 이 기능을 사용하는 방법을 알아보십시오. 반려동물의 특정 행동을 장려하거나 억제
하는 것과 마찬가지로 이 도구를 사용하여 자동차가 최대한 빨리 랩을 끝내고 트랙을 벗어나거나 물체
와 충돌하지 않도록 할 수 있습니다.

보상 함수를 사용자 지정하려면

1. 모델 생성 페이지의 보상 함수에서 첫 번째 모델에 대해 기본 보상 기능 예제를 그대로 사용합니
다.
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나중에 보상 함수 예제를 선택하여 다른 예제 함수를 선택한 다음 코드 사용를 선택하여 선택한 보
상 함수를 수락할 수 있습니다.

시작할 수 있는 함수 예제는 4개입니다. 이들 함수는 트랙 중앙(기본값)을 따르는 방법, 에이전트
를 트랙 경계 안에 유지하는 방법, 지그재그 주행을 방지하는 방법, 정지 장애물 또는 기타 이동 차
량과 충돌을 방지하는 방법을 보여줍니다.

보상 함수에 대한 자세한 내용은 the section called “보상 함수 참조” 단원을 참조하십시오.

2. 중지 조건 아래에서 기본 최대 시간 값을 그대로 두거나 새 값을 설정해 훈련 작업을 종료하여 장
기 실행(및 가능한 런어웨이) 훈련 작업을 방지합니다.

훈련 초기 단계에서 실험할 때는 이 파라미터를 작은 값으로 시작한 다음 점진적으로 훈련 시간을 
늘려야 합니다.

3. AWS DeepRacer에 자동 제출에서는 훈련 완료 후 자동으로 이 모델을 AWS DeepRacer에 제출
하고 상품을 받을 기회를 얻기 옵션이 기본적으로 선택되어 있습니다. 선택 사항으로, 체크 표시를 
선택하여 모델 입력을 거부할 수도 있습니다.
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4. 리그 요구 사항에서 거주 국가를 선택하고 체크박스를 선택하여 이용 약관에 동의하십시오.

5. 모델 생성 페이지에서 모델 생성을 선택하여 모델 생성 및 훈련 작업 인스턴스 프로비저닝을 시작
합니다.

6. 제출 후 훈련 작업이 초기화되는 것을 확인한 다음 실행합니다.

초기화 프로세스에서 초기화 중에서 진행 중으로 변경하는 데 몇 분 걸립니다.

7. 보상 그래프 및 시뮬레이션 비디오 스트림을 시청하여 훈련 작업의 진행 상황을 관찰합니다. 훈
련 작업이 완료될 때까지 보상 그래프 옆에 있는 새로 고침 버튼을 주기적으로 선택하여 보상 그래
프를 새로 고칠 수 있습니다.

훈련 작업은 AWS 클라우드에서 실행되므로 AWS DeepRacer 콘솔을 열어 둘 필요가 없습니다. 그러
나 작업이 진행되는 동안 언제든지 콘솔로 돌아와 모델을 확인할 수 있습니다.

시뮬레이션 비디오 스트림 창이나 보상 그래프 디스플레이가 응답하지 않는 경우 브라우저 페이지를 
새로 고쳐 훈련 진행 상황을 업데이트합니다.

시뮬레이션에서 AWS DeepRacer 모델 평가
훈련 작업이 완료되면 훈련된 모델을 평가하여 수렴 거동을 평가해야 합니다. 평가는 선택한 트랙에서 
여러 번 시도를 완료하고 훈련된 모델이 추론할 수 있는 작업에 따라 에이전트가 트랙에서 이동하도록 
하여 진행됩니다. 성능 지표에는 트랙 완주율과 각 트랙에서 완주 또는 트랙 이탈까지 주행 시간이 포
함됩니다.

시뮬레이션에서 모델 평가 28
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훈련된 모델을 평가하기 위해 AWS DeepRacer 콘솔을 사용할 수 있습니다. 이렇게 하려면 이 항목의 
단계를 따르십시오.

AWS DeepRacer 콘솔에서 훈련된 모델을 평가하려면

1. https://console.aws.amazon.com/deepracer에서 AWS DeepRacer 콘솔을 엽니다.

2. 기본 탐색 창에서 모델을 선택한 다음 모델 목록에서 방금 훈련한 모델을 선택하여 모델 세부 정보 
페이지를 엽니다.

3. 평가 탭을 선택합니다.

4. 평가 세부 사항에서 평가 시작을 선택합니다.

훈련 작업 상태가 완료됨으로 변경되거나, 훈련 작업이 완료되지 않은 경우 모델의 상태가 준비로 
변경되면 평가를 시작할 수 있습니다.

모델은 훈련 작업이 완료되었을 때 준비 상태가 됩니다. 훈련이 완료되지 않은 경우 모델이 실패 
지점까지 훈련된 경우 준비 상태일 수도 있습니다.

5. 모델 평가 페이지의 레이스 유형에서 평가 이름을 입력하고 모델을 훈련하기 위해 선택한 레이스 
유형을 선택합니다.

평가를 위해 훈련에 사용한 레이스 유형과 다른 레이스 유형을 선택할 수 있습니다. 예를 들어 헤
드-투-봇 레이스에 대해 모델을 훈련한 다음 타임 트라이얼에 대해 모델을 평가할 수 있습니다. 일
반적으로 훈련 레이스 유형이 평가 레이스 유형과 다른 경우 모델이 잘 일반화해야 합니다. 첫 실
행의 경우 평가와 훈련 모두에 동일한 레이스 유형을 사용해야 합니다.

6. 모델 평가 페이지의 평가 기준에서 실행하려는 시도 횟수를 선택하고 모델을 평가할 트랙을 선택
합니다.
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일반적으로 모델 훈련에 사용한 것과 동일하거나 비슷한 트랙을 선택합니다. 모델 평가를 위해 아
무 트랙이나 선택할 수 있지만 훈련에 사용한 것과 가장 비슷한 트랙을 선택해야만 최적의 성능을 
기대할 수 있습니다.

모형이 잘 일반화되는지 확인하려면 훈련에 사용된 것과 다른 평가 트랙을 선택합니다.

7. 모델 평가 페이지의 가상 레이스 제출에서 첫 번째 모델에 대해 평가 후 모델 제출 옵션을 끕니다. 
나중에 레이싱 이벤트에 참가하려면 이 옵션을 활성화한 상태로 둡니다.

8. 모델 평가 페이지에서 평가 시작을 선택하여 평가 작업 생성 및 초기화를 시작합니다.

초기화 프로세스는 완료할 때까지 약 3분 걸립니다.
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9. 평가가 진행됨에 따라 시도 시간 및 트랙 완주율을 포함한 평가 결과가 평가 아래에 표시됩니다.
시뮬레이션 비디오 스트림 창에서 에이전트가 선택한 트랙에서 어떤 성능을 보이는지 확인할 수 
있습니다.

평가 작업이 완료되기 전에 중지할 수 있습니다. 평가 작업을 중지하려면 평가 카드 오른쪽 상단의
평가 중지를 선택한 다음 확인을 통해 평가를 중지하십시오.

10. 평가 작업이 완료된 후 평가 결과에서 모든 시도의 성능 지표를 검사합니다. 함께 제공되는 시뮬레
이션 비디오 스트림은 더 이상 사용할 수 없습니다.

평가 선택기에서 모델 평가 기록을 확인할 수 있습니다. 특정 평가의 세부 정보를 보려면 평가 선
택기 목록에서 평가를 선택한 다음 평가 선택기 카드의 오른쪽 상단에서 평가 로딩을 선택합니다.

이 평가 작업의 경우 훈련된 모델은 상당한 시간 지연 페널티를 감수하고 시도를 완료합니다. 첫 
번째 실행에서 이것은 드문 일이 아닙니다. 가능한 이유는 훈련이 수렴하지 않았고 훈련에 더 많은 
시간이 필요하거나, 에이전트가 반응할 수 있는 여지를 늘려야 하거나, 다양한 환경을 처리하도록 
보상 함수를 업데이트해야 하는 것이 포함됩니다.
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이전에 훈련한 모델을 복제하고, 보상 함수를 수정하고, 하이퍼파라미터를 조정한 다음 전체 보상
이 수렴되어 성능 지표가 개선될 때까지 프로세스를 반복하면 모델을 개선할 수 있습니다. 훈련 개
선 방법에 대한 자세한 내용은 모델 훈련 및 평가 단원을 참조하십시오.

실제 환경에서 주행할 목적으로 완전하게 훈련된 모델을 AWS DeepRacer 디바이스로 이전하려면 모
델 아티팩트를 다운로드해야 합니다. 다운로드하려면 모델의 세부 정보 페이지에서 모델 다운로드를 
선택합니다. 실제 AWS DeepRacer 디바이스는 새 센서를 지원하지 않고 모델이 새로운 센서 유형에 
대해 훈련을 받은 경우 실제 환경에서 AWS DeepRacer 디바이스에 해당 모델을 사용할 때 오류 메시
지가 표시됩니다. 물리적 에이전트를 사용하여 AWS DeepRacer 모델을 테스트하는 방법에 대한 자세
한 내용은 차량 작동 단원을 참조하십시오.

AWS DeepRacer 리그 레이싱 이벤트 또는 AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스에서 지정한 트랙과 동일
하거나 비슷한 트랙에서 모델을 훈련한 경우 AWS DeepRacer 콘솔의 가상 레이스에 모델을 제출할 수 
있습니다. 이를 위해서는 기본 탐색 창에서 AWS 가상 서킷 또는 커뮤니티 레이스를 따르십시오. 자세
한 내용은 레이스 참가 섹션을 참조하십시오.

장애물 회피 또는 헤드-투-봇 레이스를 위한 모델을 훈련하려면 모델과 실제 차량에 새 센서를 추가해
야 할 수 있습니다. 자세한 내용은 the section called “레이스 유형 및 이를 가능하게 하는 센서 이해” 섹
션을 참조하십시오.
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AWS DeepRacer 모델 훈련 및 평가

AWS DeepRacer 차량이 트랙을 따라 스스로 주행할 때는 전면에 장착된 카메라를 사용해 환경 상태를 
수집하여 관측 결과에 따라 행동합니다. AWS DeepRacer 모델은 관측 결과와 행동을 예상되는 보상으
로 매핑하는 역할을 합니다. 모델 훈련이란 예상되는 보상을 최대화하는 함수를 찾거나 학습하는 과정
을 말합니다. 이러한 과정을 통해 최적화된 모델은 차량이 출발선부터 결승선까지 트랙을 따라 스스로 
주행하는 데 필요한 행동(속도와 조향 각도 쌍)을 결정합니다.

실제로 함수는 신경망을 통해 표현되며, 이러한 신경망 훈련은 관측된 환경 상태의 시퀀스와 여기에 반
응하는 차량의 행동을 고려하여 최적의 신경망 가중치를 찾는 작업이 수반됩니다. 기본적인 최적성 기
준은 차량이 교통 사고나 법규 위반 없이 합법적이고 생산적인 주행을 할 수 있도록 유도하는 보상 함
수로 설명됩니다. 간단한 보상 함수는 차량이 트랙을 주행할 경우 보상 점수 0을, 트랙을 벗어날 경우 
보상 점수 -1을, 그리고 결승선에 도달하면 보상 점수 +1을 반환합니다. 이 보상 함수를 사용하면 트랙
에서 벗어날 경우 패널티를 받고 목표 지점에 도달하면 보상을 받습니다. 시간이나 속도가 문제가 되지 
않는 경우 이 함수는 좋은 보상이 될 수 있습니다.

직선 트랙에서 벗어나지 않고 최대한 빨리 차량을 운전해야 하는 경우를 가정해 보십시오. 차량 속도가 
증가와 감소를 반복하면서 차량은 장애물을 피하거나 트랙에서 벗어나지 않기 위해 왼쪽이나 오른쪽
으로 조향하기도 합니다. 고속으로 너무 크게 회전하면 차량이 트랙에서 쉽게 이탈할 수 있습니다. 또
한 너무 작게 회전하면 장애물이나 다른 차량과 충돌하는 것을 피하지 못할 수도 있습니다. 일반적으로 
비교적 낮은 속도로 크게 회전하거나, 혹은 급커브에서 조향 각도를 줄여야만 최적의 행동이라고 할 수 
있습니다. 이러한 동작을 유도하려면 보상 함수가 높은 속도에서 작은 회전을 할 경우 양의 점수를 할
당하여 보상하고, 높은 속도에서 큰 회전을 할 경우 음의 점수를 할당하여 벌점을 부과해야 합니다. 마
찬가지로 직선 구간에서 속도를 높이거나, 혹은 주변에 장애물이 있을 경우 속도를 낮추면 양의 보상 
점수를 반환할 수 있습니다.

보상 함수는 AWS DeepRacer 모델에서 중요한 역할을 합니다. AWS DeepRacer 모델을 훈련할 때는 
보상 함수가 반드시 필요합니다. 훈련할 때는 시작부터 끝까지 트랙을 따라 에피소드가 반복됩니다. 에
피소드에서는 에이전트가 트랙과 상호 작용하면서 예상되는 누적 보상을 최대화하여 최적의 행동을 
학습합니다. 결국, 훈련은 강화 학습 모델을 산출합니다. 훈련이 끝나면 에이전트가 모델에 대해 추론
을 실행하여 임의 상태일 때 최적의 행동을 보이면서 자율 주행을 실행합니다. 이러한 훈련은 시뮬레이
션 환경에서 가상 에이전트를 사용하거나, 혹은 실제 환경에서 AWS DeepRacer 모형 차량 같은 물리
적 에이전트를 사용해 가능합니다.

실제로 강화 학습 모델을 훈련하려면 학습 알고리즘을 선택해야 합니다. 현재 AWS DeepRacer 콘솔은 
근위 정책 최적화(PPO) 및 소프트 액터 크리틱(SAC) 알고리즘만 지원합니다. 그런 다음 처음부터 새
로 작성하려는 경우가 아니라면 선택한 알고리즘을 지원하는 딥 러닝 프레임워크를 선택할 수 있습니
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다. AWS DeepRacer는 SageMaker AI와 통합되어 TensorFlow와 같은 인기 있는 딥 러닝 프레임워크
를 AWS DeepRacer 콘솔에서 즉시 사용할 수 있도록 합니다. 프레임워크를 사용하면 훈련 작업 구성 
및 실행을 간소화하고 문제와 관련된 보상 함수를 작성 및 개선하는 데 집중할 수 있습니다.

강화 학습 모델의 훈련은 반복 프로세스입니다. 먼저, 한 환경에서 에이전트의 모든 중요한 동작을 한 
번에 포함할 수 있는 보상 함수를 정의하기는 어렵습니다. 두 번째로, 하이퍼파라미터는 일반적으로 만
족스러운 훈련 성능을 보장하기 위해 튜닝됩니다. 둘 다 실험이 필요합니다 신중한 접근 방식은 간단한 
보상 함수로 시작한 다음 점진적으로 개선하는 것입니다. AWS DeepRacer는 훈련된 모델을 복제한 후 
이를 사용하여 다음 교육 단계를 바로 시작할 수 있도록 함으로써 이러한 반복 프로세스를 용이하게 합
니다. 반복할 때마다 보상 함수에 하나 이상의 정교한 처리를 도입하여 이전에 무시된 변수를 처리하거
나 결과가 수렴될 때까지 하이퍼파라미터를 체계적으로 조정할 수 있습니다.

기계 학습에서 일반적인 방법처럼 훈련된 강화 학습 모델을 평가하여 실제 상황에서 추론을 실행할 수 
있도록 물리적 에이전트에 배포하기 전에 효과를 확인해야 합니다. 자율 주행의 경우 평가는 시작부터 
끝까지 차량이 지정된 트랙을 주행한 빈도 또는 트랙을 벗어나지 않고 코스를 완주한 시간을 기반으로 
할 수 있습니다. AWS DeepRacer 시뮬레이션에서는 성능 평가 후 다른 AWS DeepRacer 사용자가 훈
련한 모델과 비교할 목적으로 성능 지표를 리더보드에 게시하는 것도 가능합니다.

주제

• AWS DeepRacer가 지원하는 레이스 유형 및 이를 가능하게 하는 센서 이해

• AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 AWS DeepRacer 모델을 훈련 및 평가하십시오.

• AWS DeepRacer 보상 함수 참조

AWS DeepRacer가 지원하는 레이스 유형 및 이를 가능하게 하는 센
서 이해

AWS DeepRacer에서는 다음과 같은 유형의 레이싱 이벤트에 참여할 수 있습니다.

• 타임 트라이얼: 방해 받지 않는 트랙에서 시간을 다투어 경주하며 가장 빠른 랩 타임을 목표로 합니
다.

• 장애물 회피: 정지 장애물이 있는 트랙에서 시간을 다투어 경주하며 가장 빠른 랩 타임을 목표로 합
니다.

• 헤드-투-봇 레이스: 같은 트랙에서 하나 이상의 다른 자동차를 상대로 경주하고 다른 자동차보다 먼
저 결승선을 통과하는 것을 목표로 합니다.

AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스는 현재 타임 트라이얼만 지원합니다.
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AWS DeepRacer 차량에 다양한 센서를 장착하고 실험해야 특정 레이스 유형에서 주변 환경을 관찰할 
수 있는 충분한 기능을 제공할 수 있습니다. 다음 단원에서는 지원되는 유형의 자율 레이싱 이벤트를 
가능하게 하는 AWS DeepRacer 지원 센서에 대해 설명합니다.

주제

• AWS DeepRacer 레이싱 유형에 맞는 센서 선택

• AWS DeepRacer 모델 교육을 위한 에이전트 구성

• 타임 트라이얼을 위한 AWS DeepRacer 훈련 조정

• 장애물 회피 레이스를 위한 AWS DeepRacer 훈련 조정

• 헤드-투-봇 레이스를 위한 AWS DeepRacer 훈련 조정

AWS DeepRacer 레이싱 유형에 맞는 센서 선택

AWS DeepRacer 차량에는 전방 단안 카메라가 기본 센서로 제공됩니다. 또 하나의 전방 단안 카메라
를 추가하여 전방 스테레오 카메라를 만들거나 단안 카메라 또는 스테레오 카메라를 LiDAR 장치로 보
완할 수 있습니다.

다음 목록에는 AWS DeepRacer 지원 센서의 기능이 간단한 비용 혜택 분석과 함께 요약되어 있습니
다.

전방 카메라

전방 단안 카메라는 트랙 경계 및 형태를 포함하여 호스트 차량 앞의 환경 이미지를 캡처할 수 있습
니다. 가장 저렴한 센서이며 잘 표시된 트랙에서 장애물 없는 타임 트라이얼과 같은 간단한 자율 주
행 작업을 처리하는 데 적합합니다. 적절한 훈련을 통해 트랙에 고정된 정지 장애물을 회피할 수 있
습니다. 그러나 장애물 위치 정보는 훈련된 모형에 내장되어 있으므로 모형이 과적합될 가능성이 
있으며 다른 장애물 배치로 일반화되지 않을 수 있습니다. 정지 객체가 무작위 위치에 배치되거나 
트랙의 다른 이동 차량에 배치되면 모델이 수렴하지 않을 수 있습니다.

실제로 AWS DeepRacer 차량은 기본 센서로 전방 단안 카메라와 함께 제공됩니다. 이 카메라에는 
120도 광각 렌즈가 장착되어 있으며 RGB 이미지를 캡처한 다음 15fps(초당 프레임)로 160 x 120픽
셀 회색조 이미지로 변환합니다. 이러한 센서 특성은 시뮬레이터에 보존되어 훈련된 모델이 시뮬레
이션에서 실제 세계로 잘 이전 될 가능성을 극대화합니다.

전방 스테레오 카메라

스테레오 카메라에는 동일한 해상도 및 주파수로 이미지를 캡처하는 두 개 이상의 렌즈가 있습니
다. 두 렌즈의 이미지는 관찰된 객체의 깊이를 측정하는 데 사용됩니다. 스테레오 카메라의 깊이 정
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보는 호스트 차량이 특히 역동적인 환경에서 장애물 또는 다른 전방 차량과의 충돌을 회피하는 데 
유용합니다. 그러나 추가된 깊이 정보로 인해 훈련이 더 느리게 수렴됩니다.

실제 AWS DeepRacer 차량에서는 또 하나의 단안 카메라를 추가하여 차량 좌우 양측에 카메라를 
장착하여 중안 스테레오 카메라를 구성합니다. AWS DeepRacer 소프트웨어는 두 카메라에서 캡처
한 이미지를 동기화합니다. 캡처된 이미지는 회색조로 변환되고, 누적되고, 추론을 위해 신경망으
로 공급됩니다. 실제 환경에 잘 일반화하도록 모델을 훈련하기 위해 동일한 메커니즘이 시뮬레이터
에 복제됩니다.

LiDAR 센서

LiDAR 센서는 회전 레이저를 사용하여 가시 스펙트럼을 초과하는 광 펄스를 발출하고 복귀하는 데 
걸리는 시간을 보냅니다. 특정 펄스 히트가 있는 객체의 방향 및 거리는 LiDAR 장치를 중심으로 한 
대형 3D 맵에 점으로 기록됩니다.

예를 들어 LiDAR는 차량이 차선을 변경하는 동안 충돌을 회피하기 위해 호스트 차량의 사각 지대를 
탐지하는 데 도움을 줍니다. LiDAR와 모노 또는 스테레오 카메라를 결합하면 호스트 차량이 적절한 
조치를 취하기에 충분한 정보를 캡처할 수 있습니다. 그러나 LiDAR 센서는 카메라에 비해 비용이 
많이 듭니다. 또한 신경망이 LiDAR 데이터를 해석하는 방법을 배워야 합니다. 따라서 훈련이 수렴
하는 데 더 오래 걸립니다.

실제 AWS DeepRacer 차량에서는 LiDAR 센서가 후면에 장착되고 6도 아래로 기울어져 있습니다. 
이 센서는 초당 10회 회전의 각속도로 회전하며 가시 범위는 15cm~2m입니다. 호스트 차량의 뒤쪽
과 옆에 있는 객체뿐 아니라 앞쪽에서 차량에 가리지 않는 높은 객체도 감지할 수 있습니다. 각도 및 
범위는 LiDAR 장치가 환경 잡음에 덜 취약하도록 선택됩니다.

다음과 같은 지원되는 센서 조합으로 AWS DeepRacer 차량을 구성할 수 있습니다.

• 전방 단안 카메라 단독.

이 구성은 타임 트라이얼뿐 아니라 고정 위치 장애물 회피에 적합합니다.

• 전방 스테레오 카메라 단독.

이 구성은 장애물이 고정 또는 무작위 위치에 있는 장애물 회피에 적합합니다.

• 전방 단안 카메라와 LiDAR.

이 구성은 장애물 회피 또는 헤드-투-봇 레이스에 적합합니다.

• 전방 스테레오 카메라와 LiDAR.
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이 구성은 장애물 회피 또는 헤드-투-봇 레이스에 적합하지만 타임 트라이얼에는 가장 경제적인 것은 
아닙니다.

AWS DeepRacer 차량을 타임 트라이얼에서 장애물 회피, 헤드-투-봇 레이스로 전환하기 위해 더 많은 
센서를 추가함에 따라 차량은 훈련 시 기본 신경망에 공급하기 위해 더 많은 환경 데이터를 수집합니
다. 그러면 모델이 증가한 복잡성을 처리해야 하므로 훈련이 더욱 어려워집니다. 결국 모델 훈련 방법
을 배우는 작업이 더욱 까다로워집니다.

점진적으로 배우려면 먼저 타임 트라이얼 훈련을 시작한 다음 장애물 회피, 그런 다음 헤드-투-봇 레이
스로 전환해야 합니다. 자세한 권장 사항은 다음 단원에서 확인할 수 있습니다.

AWS DeepRacer 모델 교육을 위한 에이전트 구성

AWS DeepRacer 차량이 장애물 회피 또는 헤드-투-봇 레이스에서 경주할 수 있도록 강화 학습 모델을 
훈련하려면 적절한 센서를 사용하여 에이전트를 구성해야 합니다. 간단한 타임 트라이얼의 경우 단안 
카메라로 구성된 기본 에이전트를 사용할 수 있습니다. 에이전트를 구성할 때 선택한 센서와 더 잘 연
동하여 의도한 운전 요구 사항을 충족하도록 행동 공간을 사용자 정의하고 신경망 토폴로지를 선택할 
수 있습니다. 또한 훈련 중에 시각적 식별을 위해 에이전트의 모양을 변경할 수 있습니다.

완료된 에이전트 구성은 훈련 및 평가를 위해 모델 메타데이터의 일부로 기록됩니다. 평가를 위해 에이
전트는 지정된 센서, 행동 공간 및 신경망 기술을 사용하기 위해 기록된 구성을 자동으로 검색합니다.

이 단원에서는 AWS DeepRacer 콘솔에서 에이전트를 구성하는 단계를 안내합니다.

AWS DeepRacer 콘솔에서 AWS DeepRacer 에이전트를 구성하려면

1. AWS DeepRacer 콘솔에 로그인합니다.

2. 기본 탐색 창에서 차고를 선택합니다.

3. 차고를 처음 사용하는 경우 차고에 오신 것을 환영합니다 대화 상자가 표시됩니다. > 또는 <를 선
택하여 AWS DeepRacer 차량에 지원되는 다양한 센서에 대한 소개를 살펴보거나 X를 선택하여 
대화 상자를 닫습니다. 이 소개 정보는 차고 도움말 창에서 찾을 수 있습니다.

4. 차고 페이지에서 새 차량 빌드를 선택합니다.

5. 차량 수정 페이지의 사양 수정 아래에서 하나 이상의 센서를 선택하여 원하는 레이스 유형에 맞는 
최상의 조합을 훈련해 봅니다.

AWS DeepRacer 차량 타임 트라이얼을 훈련하려면 카메라를 선택합니다. 장애물 회피 또는 헤드-
투-봇 레이스의 경우 다른 센서 유형을 사용하는 것이 좋습니다. 스테레오 카메라를 선택하려면 단
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안 카메라를 추가로 구입해야 합니다. AWS DeepRacer는 스테레오 카메라를 두 대의 단안 카메라
로 만듭니다. 한 대의 차량에 하나의 단안 카메라 또는 하나의 중안 스테레오 카메라를 구성할 수 
있습니다. 두 경우 모두, 훈련된 모델이 장애물 회피 또는 헤드-투-봇 레이스의 사각 지대를 감지하
고 회피할 수 있도록 하려면 에이전트에 LiDAR 센서를 추가할 수 있습니다.

6. 차고 페이지의 신경망 토폴로지 아래에서 지원되는 네트워크 토폴로지를 선택합니다.

일반적으로 더 깊은 신경망(계층이 더 많음)은 급한 커브와 방향 회전이 많은 보다 복잡한 트랙을 
주행하거나, 정지 장애물을 회피하는 레이스를 하거나, 다른 이동 차량과 경쟁하는 데 더 적합합니
다. 그러나 더 깊은 신경망은 훈련 비용이 많이 들고 모델이 수렴하는 데 더 오래 걸립니다. 반면에 
얕은 네트워크(계층이 더 적음)는 비용이 적게 들고 훈련하는 데 걸리는 시간이 더 짧습니다. 훈련
된 모델은 장애물이 없는 트랙에서 경쟁자 없는 타임 트라이얼과 같은 보다 단순한 트랙 조건이나 
주행 요구 사항을 처리할 수 있습니다.

특히 AWS DeepRacer는 3계층 CNN 또는 5계층 CNN을 지원합니다.

7. 차고 페이지에서 다음을 선택하여 에이전트의 행동 공간 설정으로 이동합니다.

8. 행동 공간 페이지에서 첫 번째 훈련의 기본 설정을 그대로 둡니다. 후속 훈련에서는 조향 각도, 최
고 속도 및 세분화에 대해 다양한 설정을 실험합니다. 그리고 다음을 선택합니다.

9. 눈에 띄는 차량 색상 지정 페이지에서 DeepRacer 이름 지정에 이름을 입력한 다음 차량 색상 목록
에서 에이전트의 색상을 선택합니다. 그런 다음 제출을 선택합니다.

10. 차고 페이지에서 새 에이전트의 설정을 검토합니다. 추가로 수정하려면 차량 수정을 선택하고 이
전 단계를4단계부터 반복합니다.

이제 에이전트를 훈련할 준비가 되었습니다.

타임 트라이얼을 위한 AWS DeepRacer 훈련 조정

AWS DeepRacer를 처음 사용하는 경우 간단한 타임 트라이얼부터 시작하여 차량을 운전할 AWS 
DeepRacer 모델을 훈련하는 방법을 익힐 수 있습니다. 이렇게 하면 보상 함수, 에이전트, 환경 등의 기
본 개념을 차근차근 접할 수 있습니다. 목표는 차량이 트랙을 벗어나지 않고 가능한 한 빨리 랩을 끝낼 
수 있는 모델을 훈련하는 것입니다. 그런 다음 훈련된 모델을 AWS DeepRacer차량에 배치하여 추가 
센서 없이 실제 트랙에서 주행을 테스트할 수 있습니다.

이 시나리오에 맞게 모델을 학습시키려면 AWS DeepRacer 콘솔의 차고에서 기본 에이전트를 선택할 
수 있습니다. 기본 에이전트는 전방 단안 카메라, 기본 행동 공간 및 기본 신경망 토폴로지로 구성되었
습니다. 좀 더 정교한 에이전트로 전환하기 전에 기본 에이전트로 AWS DeepRacer 모델 훈련을 시작
하는 것이 좋습니다.

타임 트라이얼을 위한 훈련 조정 38
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기본 에이전트를 사용하여 모델을 훈련하려면 다음 권장 사항을 따르십시오.

1. 보다 규칙적인 형태와 보다 완만한 커브 간단한 트랙으로 모델 훈련을 시작합니다. 기본 보상 함수
를 사용합니다. 그리고 30분 동안 모델을 훈련합니다. 훈련 작업이 완료된 후 동일한 트랙에서 모
델을 평가하여 에이전트가 랩을 마칠 수 있는지 확인합니다.

2. 보상 함수 매개 변수를 참조하십시오. 다른 인센티브로 훈련을 계속하여 에이전트가 더 빨리 진행
하도록 보상합니다. 다음 모델의 훈련 시간을 1~2시간으로 연장합니다. 첫 번째 훈련과 두 번째 훈
련 사이의 보상 그래프를 비교합니다. 보상 그래프가 개선되지 않을 때까지 실험을 계속합니다.

3. 행동 공간에 대해 자세히 알아보십시오. 최고 속도(예를 들어, 1m/s)를 높여 모델을 3번째로 훈련
합니다. 행동 공간을 수정하려면 수정할 기회가 생겼을 때 차고에서 새 에이전트를 빌드해야 합니
다. 에이전트의 최고 속도를 업데이트할 때 알아야 할 점은 최고 속도가 높을수록 에이전트가 평가 
중인 트랙을 더 빨리 완료할 수 있고 AWS DeepRacer 차량이 물리적 트랙에서 랩을 더 빨리 마칠 
수 있다는 것입니다. 그러나 최고 속도가 높을수록 훈련이 수렴하는 데 걸리는 시간이 길어지는 경
우가 많습니다. 에이전트가 커브에서 오버슈트하여 트랙을 벗어날 가능성이 높기 때문입니다. 세
분성을 줄여 에이전트가 가속 또는 감속할 여지를 늘리고 다른 방법으로 보상 함수를 조정하여 훈
련이 더 빨리 수렴되도록 할 수 있습니다. 훈련이 수렴된 후 3번째 모델을 평가하여 랩 타임이 향상
되는지 확인합니다. 더 이상 개선이 없을 때까지 계속 탐색하십시오.

4. 더 복잡한 트랙을 선택하여 1단계부터 3단계까지 반복합니다. 모델을 훈련하는 데 사용한 트랙
과 다른 트랙에서 모델을 평가하여 모델이 다른 가상 트랙으로 얼마나 잘 일반화하는지 확인합니
다실제 환경으로 일반화.

5. (선택 사항) 하이퍼파라미터 값을 여러 개 사용하여 훈련 프로세스를 개선하고 1단계부터 3단계까
지 반복합니다.

6. (선택 사항) AWS DeepRacer 로그를 확인하고 분석합니다. 로그를 분석하는 데 사용할 수 있는 샘
플 코드는 https://github.com/aws-samples/aws-deepracer-workshops/tree/master/log-analysis를 
참조하십시오.

장애물 회피 레이스를 위한 AWS DeepRacer 훈련 조정

타임 트라이얼에 익숙해지고 몇 가지 수렴된 모델을 훈련한 후에는 보다 어려운 다음 도전인 장애물 회
피로 전환합니다. 여기서 목표는 트랙에 배치된 객체와 충돌하지 않고 최대한 빨리 랩을 완주할 수 있
는 모델을 훈련하는 것입니다. 이것은 분명히 에이전트가 학습하기 어려운 문제이며 훈련이 수렴하는 
데 더 오래 걸립니다.

AWS DeepRacer 콘솔은 두 유형의 장애물 회피 훈련을 지원합니다. 즉, 장애물을 트랙을 따라 고정 또
는 무작위 위치에 배치할 수 있습니다. 고정 위치에서는 장애물이 훈련 작업 전반에 걸쳐 동일한 장소
에 고정되어 있습니다. 무작위 위치에서는 장애물이 에피소드마다 임의로 위치를 변경합니다.
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시스템 자유도가 낮기 때문에 고정 위치 장애물 회피를 위한 훈련이 수렴하기 더 쉽습니다. 그러나 훈
련된 모형에 위치 정보가 내장된 경우 모형이 과적합될 수 있습니다. 결과적으로 모형이 과적합되어 잘 
일반화되지 않을 수 있습니다. 무작위 위치 장애물 회피의 경우, 에이전트는 이전에 본 적이 없는 위치
에서 장애물과 충돌하지 않도록 학습해야 하기 때문에 훈련이 수렴하기가 더 어렵습니다. 그러나 이 옵
션을 사용하여 훈련된 모델은 더 잘 일반화되고 실제 레이스에 잘 이전되는 경향이 있습니다. 시작하려
면 장애물을 고정 위치에 배치하고 동작에 익숙해진 다음 무작위 위치에 도전하십시오.

AWS DeepRacer 시뮬레이터에서 장애물은 AWS DeepRacer 차량의 포장 상자와 동일한 치수(9.5인
치(L) x 15.25인치(W) x 10/5인치(H))의 입방체 상자입니다. 따라서 포장 상자를 실제 트랙에 장애물로 
배치하면 시뮬레이터에서 훈련된 모델이 실제 세계로 쉽게 이전될 수 있습니다.

장애물 회피를 실험하려면 아래 단계에 설명된 권장 방법을 따르십시오.

1. 기존 에이전트를 사용자 정의하거나 새 에이전트를 빌드하여 새 센서 및 행동 공간에서 기본 에이
전트 또는 실험을 사용합니다. 최고 속도는 0.8m/s 이하로 제한하고 속도 세분성은 1 또는 2 레벨
로 제한해야 합니다.

고정 위치에 2개의 객체를 배치하여 약 3시간 동안 모델 훈련을 시작합니다. 예제 보상 함수를 사
용하여 레이싱할 트랙이나 해당 트랙과 유사한 트랙에서 모델을 훈련합니다. AWS DeepRacer 
Smile Speedway(중급) 트랙은 단순한 트랙이므로 서밋 레이스 준비에 적합합니다. 동일한 수의 
장애물이 있는 동일한 트랙에서 모델을 평가합니다. 총 예상 보상이 어떻게 수렴되는지 주시합니
다(수렴할 경우).

2. 보상 함수 매개 변수를 참조하십시오. 보상 함수의 변형을 실험합니다. 장애물을 4개로 늘립니다. 
에이전트를 훈련하여 동일한 훈련 시간에 훈련이 수렴되는지 확인합니다. 수렴하지 않으면 보상 
함수를 다시 조정하거나 최고 속도를 낮추거나 장애물 수를 줄인 다음 에이전트를 다시 훈련합니
다. 더 이상 의미 있는 개선이 없을 때까지 실험을 반복합니다.

3. 이제 무작위 위치에서 장애물을 회피하는 훈련으로 전환합니다. AWS DeepRacer 콘솔의 차고에
서 사용할 수 있는 추가 센서를 사용하여 에이전트를 구성해야 합니다. 스테레오 카메라를 사용할 
수 있습니다. 또는 LiDAR 장치를 단안 카메라 또는 스테레오 카메라와 결합할 수 있지만 훈련 시
간이 길어질 수 있습니다. 훈련을 더 빨리 수렴할 수 있도록 비교적 낮은 최고 속도(예를 들어, 2m/
s)로 행동 공간을 설정합니다. 네트워크 아키텍처의 경우 장애물 회피에 충분한 것으로 밝혀진 얕
은 신경망을 사용합니다.

4. 단순한 트랙에 장애물 4개를 무작위로 배치하여 4시간 동안 새 에이전트를 훈련합니다. 그런 다음 
동일한 트랙에서 모델을 평가하여 무작위로 배치된 장애물이 있는 랩을 완주할 수 있는지 확인합
니다. 완주하지 못하는 경우 보상 함수를 조정하고 다른 센서를 사용해 보고 훈련 시간을 늘릴 수 
있습니다. 또 한 가지 팁으로, 기존 모델을 복제하여 훈련을 계속하여 이전에 학습한 경험을 활용
할 수 있습니다.
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5. (선택 사항) 행동 공간에 더 높은 최고 속도를 선택하거나 트랙을 따라 무작위로 더 많은 장애물을 
배치합니다. 다양한 센서 조합으로 실험하고 보상 함수 및 하이퍼파라미터 값을 조정합니다. 5계
층 CNN 네트워크 토폴로지를 사용하여 실험합니다. 그런 다음 모델을 재훈련하여 훈련 수렴에 어
떤 영향을 미치는지 확인합니다.

헤드-투-봇 레이스를 위한 AWS DeepRacer 훈련 조정

장애물 회피 훈련을 마쳤으면 이제 다음 수준의 도전인 헤드-투-봇 레이스를 위한 모델 훈련에 도전할 
준비가 되었습니다. 장애물 회피 이벤트와 달리, 헤드-투-봇 레이스는 다른 차량이 주행하는 역동적인 
환경에서 벌어집니다. 목표는 AWS DeepRacer 차량이 다른 주행 차량 사이에서 트랙을 벗어나거나 다
른 차량과 충돌하지 않고 먼저 결승선에 도착하도록 모델을 훈련하는 것입니다. AWS DeepRacer 콘솔
에서는 에이전트가 1~4개의 로봇 차량과 경쟁하도록 하여 헤드-투-봇 레이스 모델을 훈련할 수 있습니
다. 일반적으로 더 긴 트랙에 더 많은 장애물이 있어야 합니다.

각 로봇 차량은 일정한 속도로 미리 정의된 경로를 따라 주행합니다. 로봇 차량이 차선을 변경하거나 
출발 차선을 유지하도록 할 수 있습니다. 장애물 회피 훈련과 마찬가지로, 로봇 차량이 트랙의 두 차선
에 골고루 분포되도록 할 수 있습니다. 콘솔은 트랙에 배치할 수 있는 로봇 차량을 4개로 제한합니다. 
트랙에 경쟁하는 차량이 많을수록 학습 에이전트가 다른 차량과 더 다양한 상황에 접할 수 있는 기회를 
더 많이 얻을 수 있습니다. 이 방법은 하나의 훈련 작업에서 더 많은 것을 학습하고 에이전트는 더 빨리 
훈련됩니다. 그러나 각 훈련이 수렴하는 데 더 오래 걸릴 수 있습니다.

로봇 차량으로 에이전트를 훈련하려면 에이전트 행동 공간의 최고 속도를 로봇 차량의 (일정한) 속도
보다 높게 설정해야 훈련 중에 에이전트가 더 많은 추월 기회를 얻을 수 있습니다. 처음에는 에이전트
의 최고 속도는 0.8m/s로, 로봇 차량의 이동 속도는 0.4m/s로 설정하는 것이 좋습니다. 로봇이 차선을 
변경할 수 있도록 하면 훈련이 더욱 어려워집니다. 에이전트는 같은 차선의 전방에서 이동하는 차량에 
충돌하는 것을 방지하는 방법뿐 아니라 다른 차선의 전방에서 이동하는 다른 차량과 충돌하지 않도록 
하는 방법을 학습해야 하기 때문입니다. 무작위 간격으로 차선을 변경하도록 로봇 차량을 설정할 수 있
습니다. 이 간격은 훈련 작업을 시작하기 전에 지정한 시간 범위(예를 들어, 1~5초)에서 무작위로 선택
됩니다. 이 차선 변경 동작은 실제 세계의 헤드-투-봇 레이스 동작과 더 유사하며 훈련된 에이전트가 더 
잘 할 수 있습니다. 그러나 모델 훈련이 수렴하는 데 더 오래 걸립니다.

아래에 제안된 단계에 따라 헤드-투-봇 레이스를 위한 훈련을 반복하십시오.

1. AWS DeepRacer 콘솔의 차고에서 스테레오 카메라와 LiDAR 유닛으로 구성된 새로운 교육 에이
전트를 빌드하십시오. 로봇 차량에 대해서만 스테레오 카메라를 사용하여 상대적으로 우수한 모
델을 훈련할 수 있습니다. LiDAR는 에이전트가 차선을 변경할 때 사각 지대를 줄입니다. 최고 속
도를 너무 높게 설정하지 마십시오. 처음에는 1m/s로 시작하는 것이 좋습니다.

헤드-투-봇 레이스를 위한 훈련 조정 41
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2. 헤드-투-봇 레이싱을 위해 훈련하려면 두 대의 봇 차량으로 시작하십시오. 봇의 이동 속도를 에이
전트의 최고 속도보다 낮게 설정합니다(예를 들어, 에이전트의 최고 속도가 1m/s인 경우 0.5m/s). 
차선 변경 옵션을 비활성화한 다음 방금 생성한 훈련 에이전트를 선택합니다. 보상 함수 예제 중 
하나를 사용하거나 최소한으로 필요한 수정을 한 다음 3시간 동안 훈련합니다. 레이싱할 트랙이나 
해당 트랙과 유사한 트랙을 사용합니다. AWS DeepRacer Smile Speedway(중급) 트랙은 단순한 
트랙이므로 서밋 레이스 준비에 적합합니다. 훈련이 완료되면 동일한 트랙에서 훈련된 모델을 평
가합니다.

3. 좀 더 어려운 작업을 위해 두 번째 헤드-투-봇 레이스 모델에 훈련된 모델을 복제합니다. 더 많은 
로봇 차량으로 실험을 진행하거나 차선 변경 옵션을 활성화합니다. 2초보다 긴 무작위 간격으로 
느린 차선 변경 작업을 시작합니다. 사용자 지정 보상 함수를 실험해 볼 수도 있습니다. 일반적으
로 사용자 지정 보상 함수 로직은 다른 차량을 추월하는 것과 차선을 유지하는 것 사이의 균형을 
고려하지 않으면 장애물 회피 로직과 비슷할 수 있습니다. 이전 모델이 얼마나 우수한지에 따라 
3~6시간을 더 훈련해야 할 수도 있습니다. 모델을 평가하고 모델이 어떤 성능을 보이는지 확인합
니다.

AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 AWS DeepRacer 모델을 훈련 및 
평가하십시오.

강화 학습 모델을 훈련할 때는 AWS DeepRacer 콘솔을 사용할 수 있습니다. 콘솔에서는 훈련 작업을 
생성하거나, 지원되는 프레임워크와 사용 가능한 알고리즘을 선택하거나, 보상 함수를 추가하거나, 
훈련 설정을 구성합니다. 또한 시뮬레이터에서 진행되는 훈련을 지켜볼 수도 있습니다. 그 밖에 the 
section called “첫 번째 모델 훈련”에서 단계별 지침을 찾아보는 것도 가능합니다.

이번 단원에서는 AWS DeepRacer 모델을 훈련하여 평가하는 방법에 대해서 설명합니다. 또한 보상 함
수를 생성하고 개선하는 방법과 행동 공간이 모델 성능에 미치는 영향, 그리고 하이퍼파라미터가 훈련 
성능에 미치는 영향에 대해서도 살펴보겠습니다. 그 밖에 훈련 모델을 복제하여 훈련 세션을 연장하는 
방법, 시뮬레이터를 사용해 훈련 성능을 평가하는 방법, 시뮬레이션에서 실제로 전환하는 데 따른 몇 
가지 문제를 해결하는 방법에 대해서도 알아보는 기회가 될 것입니다.

주제

• 보상 함수 생성

• 견고한 모델 훈련을 위한 행동 공간 탐색

• 체계적인 하이퍼파라미터 튜닝

• AWS DeepRacer 교육 작업 진행 상황 조사

• 새로운 훈련 패스를 시작하기 위해 훈련된 모델 복제

AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 모델 훈련 및 평가 42
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• 시뮬레이션에서 AWS DeepRacer 모델 평가

• 실제 환경에 대한 AWS DeepRacer 모델 훈련 최적화

보상 함수 생성

보상 함수는 AWS DeepRacer 차량이 트랙의 한 위치에서 새로운 위치로 이동할 때 즉각적인 피드백
(보상 또는 페널티 점수)을 표시합니다. 이 함수의 목적은 차량이 트랙을 따라 이동하면서 사고나 위반 
없이 목적지에 빠르게 도달할 수 있도록 하는 데 있습니다. 바람직한 이동일 때는 행동이나 대상 상태
에 더욱 높은 점수를 매깁니다. 하지만 잘못되거나 소모적인 이동일 때는 낮은 점수를 매깁니다. AWS 
DeepRacer 모델을 훈련할 때 유일하게 애플리케이션에게 고유한 부분이 바로 보상 함수입니다.

일반적으로 보상 함수는 마치 인센티브 플랜처럼 설계합니다. 인센티브 전략이 다르면 차량의 동작도 
달라질 수 있습니다. 차량 주행 속도를 높이려면 차량이 트랙을 따라 주행할 수 있도록 함수에서 보상
을 제공해야 합니다. 차량이 한 바퀴를 완주하는 데 너무 오랜 시간이 걸리거나 트랙에서 벗어날 경우
에는 함수가 페널티를 부과해야 합니다. 지그재그 주행 패턴을 피하려면 트랙의 직선 구간에서 조향이 
비교적 적은 차량에게 보상을 제공해야 합니다. 차량이 waypoints로 측정되는 특정 이정표를 통과할 
때는 보상 함수가 양의 점수를 제공하기도 합니다. 이를 통해 차량이 대기하거나 잘못된 방향으로 주행
하는 경우를 줄일 수 있습니다. 또한 트랙 조건을 고려하여 보상 함수를 변경할 가능성도 높습니다. 하
지만 보상 함수가 환경에 따른 정보를 더욱 많이 고려할수록 훈련된 모델은 과잉 적합으로 인해 보편성
이 떨어질 가능성이 더욱 높아집니다. 이때는 행동 공간을 탐색하여 모델의 보편성을 높일 수 있습니
다.

인센티브 플랜은 주의해서 생각하지 않으면 역효과라는 의도치 않은 결과로 이어질 수 있습니다. 이는 
즉각적인 피드백이 강화 학습을 위한 필요 조건일 뿐 충분 조건은 아니기 때문에 가능한 일입니다. 또
한 즉각적인 보상 하나만으로 바람직한 이동 여부를 결정할 수는 없습니다. 예를 들어 임의 위치에서 
차량 이동으로 높은 보상 점수를 얻을 수 있습니다. 하지만 이어지는 이동으로 트랙을 벗어나면 낮은 
점수를 얻게 됩니다. 이러한 경우에는 차량이 해당 위치에서 높은 점수를 얻은 이동을 회피해야만 합니
다. 임의 위치에서 일어나는 모든 미래 이동이 평균적으로 높은 점수를 산출하는 경우에만 다음 위치로 
향하는 이동을 바람직하다고 판단해야 합니다. 미래 피드백은 평균 보상 계산에 포함되는 소수의 미래 
이동 또는 위치 수를 고려한 비율로 할인됩니다.

보상 함수를 생성할 때는 기본 시나리오에 대한 간단한 함수로 시작하는 것이 좋습니다. 이후 더 많은 
행동을 처리할 수 있도록 함수를 개선할 수 있습니다. 이제 몇 가지 간단한 보상 함수를 살펴보겠습니
다.

주제

• 간단한 보상 함수 예제
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• 보상 함수 개선

간단한 보상 함수 예제

먼저 가장 기본적인 상황을 가정하여 보상 함수를 빌드할 수 있습니다. 가장 기본적인 상황이란 처음부
터 끝까지 트랙에서 벗어나지 않고 직선 트랙을 주행하는 것을 말합니다. 이 시나리오에서 보상 함수 
로직은 on_track 및 progress만 고려합니다. 시험 삼아 다음 로직으로 시작할 수 있습니다.

def reward_function(params): 
    if not params["all_wheels_on_track"]: 
        reward = -1 
    else if params["progress"] == 1 : 
        reward = 10 
    return reward

이 로직은 트랙에서 벗어났을 때 에이전트에게 페널티를 부과합니다. 또한 결승선까지 주행하면 에이
전트에게 보상을 제공합니다. 이는 지정된 목표를 달성하는 데 합리적입니다. 그러나 에이전트가 트랙
에서 역주행하는 것을 포함해 출발선과 결승선 사이를 자유롭게 돌아 다닙니다. 훈련을 완료하는 데 시
간이 오래 걸릴 뿐만 아니라 훈련된 모델을 실제 차량에 배포하면 주행 효율성이 떨어질 수도 있습니
다.

실제로, 훈련 과정에서 하나씩 배워갈 수 있을 때 에이전트는 보다 효율적으로 배울 수 있습니다. 이는 
보상 함수가 트랙을 따라 단계별로 좀 더 작은 보상을 제공해야 함을 의미합니다. 에이전트가 직선 트
랙을 주행하도록 하기 위해 다음과 같이 보상 함수를 개선할 수 있습니다.

def reward_function(params): 
    if not params["all_wheels_on_track"]: 
        reward = -1 
    else: 
        reward = params["progress"] 
    return reward

이 함수를 사용하면 에이전트는 결승선에 더 가까이 갈수록 더 큰 보상을 얻습니다. 따라서 역주행하는 
비생산적인 시도가 줄어들거나 없어집니다. 일반적으로 우리는 보상 함수가 작용 영역 전체에서 보상
을 보다 균일하게 분산시키길 원합니다. 효과적인 보상 함수를 생성하는 일은 어려울 수 있습니다. 따
라서 처음에는 간단한 함수부터 시작하여 점차 함수를 개선하는 것이 바람직합니다. 체계적인 실험을 
통해 함수를 더욱 견고하게, 그리고 효율적으로 개선할 수 있습니다.
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보상 함수 개선

간단한 직선 트랙에서 AWS DeepRacer 모델을 성공적으로 훈련했으면 AWS DeepRacer 차량(가상 
또는 물리) 이 트랙을 벗어나지 않고 제대로 주행할 수 있습니다. 차량이 순환 트랙에서 주행하도록 두
면 트랙을 벗어납니다. 보상 함수가 트랙을 따라 회전해야 하는 작업을 무시합니다.

차량이 이러한 행동을 처리할 수 있으려면 보상 함수를 개선해야 합니다. 보상 함수는 에이전트가 허용
되는 회전을 하면 보상을 제공하고, 에이전트가 잘못된 회전을 하면 페널티를 부과해야 합니다. 그런 
다음에는 다른 훈련 단계를 시작할 준비가 된 것입니다. 이전 교육을 활용하려면 이전에 훈련된 모델을 
복제하여 새 교육을 시작함으로써 이전에 학습한 지식을 전달할 수 있습니다. 이전에 학습한 패턴에 따
라 점점 더 복잡한 환경에서 주행하도록 AWS DeepRacer 차량을 훈련하기 위해 보상 함수에 기능을 
점진적으로 추가할 수 있습니다.

고급 보상 함수는 다음 예를 참조하십시오.

• the section called “예제 1: 타임 트라이얼 시 중앙선 따르기”

• the section called “예제 2: 타임 트라이얼에서 두 경계선 사이를 유지”

• the section called “예제 3: 타임 트라이얼에서 지그재그 주행 방지”

• the section called “예제 4: 정지 장애물 또는 이동 차량에 충돌하지 않고 한 차선을 유지”

견고한 모델 훈련을 위한 행동 공간 탐색

일반적으로 모델을 다양한 환경에 적용하려면 모델을 최대한 견고하게 훈련해야 합니다. 여기에서 견
고한 모델이란 광범위한 트랙 형상 및 조건에 적용할 수 있는 모델을 말합니다. 견고한 모델이라고 해
서 “스마트”한 것은 아닙니다. 보상 함수는 환경에 따른 명시적 정보를 추가할 능력이 없기 때문입니다. 
오히려 모델은 훈련된 환경과 비슷한 환경일 때만 적용될 가능성이 높습니다.

환경에 따른 정보를 보상 함수에 명시적으로 추가하는 일은 피처 엔지니어링 분야입니다. 피처 엔지니
어링은 훈련 시간을 줄이는 데 효과적일 뿐만 아니라 특정 환경에 맞춘 솔루션에서도 유용할 수 있습니
다. 그렇더라도 일반적으로 적용되는 모델을 훈련하려면 피처 엔지니어링을 많이 시도해서도 안 됩니
다.

예를 들어 원형 트랙에서 모델을 훈련하면서 이러한 지오메트리 속성을 보상 함수에 명시적으로 추가
했다면 원형이 아닌 트랙에 적용할 수 있는 모델은 기대하기 어렵습니다.

이때 보상 함수를 최대한 단순하게 유지하면서 동시에 모델을 최대한 견고하게 훈련하려면 어떻게 해
야 할까요? 첫째, 에이전트의 모든 행동이 일어나는 행동 공간을 탐색하는 방법이 있습니다. 둘째, 기본 
훈련 알고리즘의 하이퍼파라미터를 가지고 실험하는 방법이 있습니다. 두 방법을 모두 사용하는 경우
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가 많습니다. 여기에서는 행동 공간을 탐색하여 AWS DeepRacer 차량 모델을 견고하게 훈련하는 방법
을 중심으로 설명하겠습니다.

AWS DeepRacer 모델을 훈련할 때 행동(a)은 속도(초당 t 미터)와 조향 각도(s도)의 조합으로 나타납
니다. 에이전트의 속도와 조향 각도 범위는 에이전트의 행동 공간에 따라 다릅니다. (v1, .., vn)에
서 속도 수가 m이고, (s1, .., sm)에서 조향 각도 수가 n인 행동 공간이 있다고 가정할 경우 행동 공
간에서 일어날 수 있는 행동은 m*n입니다.

a1:           (v1, s1)
...
an:           (v1, sn)

...
a(i-1)*n+j:   (vi, sj)
...

a(m-1)*n+1:   (vm, s1)
...
am*n:         (vm, sn)

(vi, sj)의 실제 값은 vmax와 |smax|의 범위에 따라 다르며, 균일하게 분산되지도 않습니다.

AWS DeepRacer 모델을 훈련하거나 반복할 때마다 먼저 n, m, vmax, 및 |smax|를 지정하거나, 혹은 기
본값을 사용하는 데 동의해야 합니다. 이 선택에 따라 AWS DeepRacer 서비스는 에이전트가 훈련에서 
선택할 수 있는 행동을 생성합니다. 이렇게 생성된 행동은 행동 공간에서 균일하게 분산되지 않습니다.

일반적으로 행동 수가 많고, 행동 범위가 클수록 에이전트가 회전 각도 또는 방향이 불규칙한 곡선 트
랙 등 다양한 트랙 조건에 대응할 수 있는 가능성 또는 옵션도 늘어납니다. 에이전트에 사용할 수 있는 
옵션이 늘어나면 트랙 변화에 즉시 대처할 수 있는 능력도 커집니다. 결과적으로 단순한 보상 함수를 
사용할 때조차 훈련된 모델을 더욱 광범위하게 적용할 수 있는 효과를 기대할 수 있습니다.

예를 들어 에이전트는 조잡한 행동 공간에서도 적은 수의 속도와 조향 각도를 사용해 직선 구간에 대처
하는 방법을 빠르게 학습할 수 있습니다. 곡선 구간에서는 행동 공간이 이렇게 조잡하면 에이전트가 회
전하면서 오버슈트를 일으켜 트랙에서 벗어날 가능성이 높습니다. 이는 속도 또는 조향 각도를 조정하
기 위해 사용할 수 있는 옵션이 충분하지 않기 때문입니다. 이때는 속도 수 또는 조향 각도 수를, 아니
면 둘 다 늘려서 에이전트가 트랙을 벗어나지 않으면서 곡선 구간에 대처할 수 있는 능력을 높여야 합
니다. 마찬가지로 에이전트가 지그재그 방식으로 이동할 경우에는 조향 각도 수를 늘려서 임의 단계에
서 지나친 방향 전환을 줄일 수 있습니다.
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행동 공간이 너무 크면 훈련 성능이 떨어질 수 있습니다. 행동 공간을 탐색하는 데 오랜 시간이 걸리기 
때문입니다. 따라서 모델을 일반적으로 적용할 수 있는 이점과 훈련 성능 요건 사이에 균형을 안정적으
로 유지해야 합니다. 이러한 최적화는 체계적인 실험이 수반됩니다.

체계적인 하이퍼파라미터 튜닝

모델 성능을 개선하려면 훈련 프로세스의 효과를 높이는 방법이 있습니다. 예를 들어 견고한 모델을 
얻으려면 훈련할 때 행동 공간에 다소 균일하게 분산된 샘플을 에이전트에게 제공해야 합니다. 이를 
위해서는 탐색과 활용이 충분하게 혼합되어야 합니다. 여기에 영향을 미치는 변수로는 사용되는 훈련 
데이터의 크기(number of episodes between each training 및 batch size)와 에이전트
의 학습 속도(learning rate), 그리고 탐색 구간(entropy)이 있습니다. 또한 실용적인 훈련을 위해 
학습 프로세스의 속도를 높여야 할 수도 있습니다. 여기에 영향을 미치는 변수로는 learning rate,
batch size, number of epochs 및 discount factor가 있습니다.

훈련 프로세스에 영향을 미치는 변수는 훈련 하이퍼파라미터라고 불립니다. 이러한 알고리즘 속성은 
기본 모델의 속성이 아닙니다. 아쉽지만 하이퍼파라미터는 기본적으로 실증적입니다. 최적의 값은 실
제로 알려져 있지 않기 때문에 체계적인 실험을 통해서 최적의 값을 도출해야 합니다.

조정을 통해 AWS DeepRacer 모델의 훈련 성능을 튜닝할 수 있는 하이퍼파라미터에 대해 얘기하기 전
에 먼저 다음 용어 정의에 대해 알아보겠습니다.

데이터 포인트

경험이라고도 불리는 데이터 포인트는 (s,a,r,s’)와 같은 튜플을 말합니다. 여기에서 s는 카메라에서 
수집되는 관측 결과(상태)를, a는 차량 행동을, r은 차량 행동에 따라 예상되는 보상을, 그리고 s’는 
행동 이후 새로운 관측 결과를 의미합니다.

에피소드

에피소드는 차량이 임의 출발점에서 시작하여 트랙을 완주하거나 트랙에서 벗어나 주행을 종료할 
때까지 걸리는 기간을 말합니다. 이러한 에피소드를 통해 연속된 경험이 구체화됩니다. 에피소드에 
따라 길이가 달라질 수 있습니다.

경험 버퍼

경험 버퍼는 훈련 과정에서 다양한 길이로 고정된 다수의 에피소드를 지나면서 수집 및 정리된 여
러 데이터 포인트로 구성됩니다. AWS DeepRacer에서는 AWS DeepRacer 차량에 장착된 카메라
를 통해 수집된 이미지와 차량의 행동이 여기에 해당하며, 기본(정책 및 가치) 신경망을 업데이트할 
목적으로 입력 값을 가져오는 소스의 역할을 합니다.
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배치

배치는 경험이 순서대로 나열된 목록으로 정책망 가중치를 업데이트하는 데 사용됩니다. 여기에서 
경험이란 일정 시간을 지나면서 실시한 시뮬레이션의 일부를 말합니다. 배치는 경험 버퍼의 하위 
집합입니다.

훈련 데이터

훈련 데이터는 경험 버퍼에서 무작위로 샘플링되는 배치 집합으로서 정책망 가중치를 훈련하는 데 
사용됩니다.

알고리즘 하이퍼파라미터와 하이퍼파라미터의 효과

하이퍼파라
미터

설명

경사 하강 배
치 크기

경험 버퍼에서 무작위로 샘플링된 최근 차량 경험의 수로서 기본 딥 러닝 신경망 가
중치를 업데이트하는 데 사용됩니다. 무작위 샘플링은 입력 데이터에 고유한 상관 
관계를 줄이는 데 효과적입니다. 신경망 가중치를 더욱 안정적으로 업데이트하려
면 배치 크기를 높이십시오. 단, 훈련이 길어지거나 느려질 수 있다는 점은 알고 있
어야 합니다.

필수

예

유효값

양의 정수 (32, 64, 128, 256, 512)

기본값

64

에포크 수 경사 하강 과정에서 신경망 가중치를 업데이트할 목적으로 훈련 데이터를 통하는 
패스(pass) 수입니다. 훈련 데이터는 경험 버퍼의 무작위 샘플에 해당합니다. 더욱 
안정적인 업데이트를 원한다면 에포크 수를 늘리십시오. 단, 훈련이 느려질 수 있습
니다. 배치 크기가 작을 때는 에포크도 줄여서 사용할 수 있습니다.

필수

아니요
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하이퍼파라
미터

설명

유효값

[3 - 10] 사이의 음의 정수

기본값

3

학습 속도 업데이트할 때마다 새로운 가중치의 일부는 경사 하강(또는 상승) 기여도에서 가져
오고, 나머지는 기존 가중치 값에서 가져올 수 있습니다. 학습 속도는 신경망 가중
치에 대한 경사 하강(또는 상승) 업데이트의 기여도를 제어합니다. 학습 속도를 높
여서 경사 하강 기여도를 늘리면 훈련 속도가 빨라지지만 학습 속도가 너무 높을 경
우 예상하는 보상이 수렴되지 않을 수도 있다는 점을 알고 있어야 합니다.

필수

아니요

유효값

0.00000001 (또는 10-8) 및 0.001(또는 10-3) 사이의 실수

기본값

0.0003
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하이퍼파라
미터

설명

Entropy 정책 분포에 무작위성을 추가할 시점을 결정할 때 사용되는 불확실성입니다. 불확
실성이 추가되면 AWS DeepRacer 차량이 행동 공간을 더욱 넓게 탐색하는 데 유용
합니다. 반면, 엔트로피 값이 커지면 차량이 행동 공간을 더욱 철저하게 탐색할 수 
있습니다.

필수

아니요

유효값

0과 1 사이의 실수

기본값

0.01

할인 계수 할인 계수는 예상되는 보상에 대한 미래 보상의 기여도를 지정합니다. 할인 계수 값
이 클수록 차량이 이동 시 고려하는 기여도가 더욱 멀어지기 때문에 훈련 속도가 느
려집니다. 예를 들어 할인 계수가 0.9이면 차량이 이후 10 단계의 보상을 고려하여 
이동합니다. 할인 계수가 0.999이면 차량이 이후 1,000 단계의 보상을 고려하여 이
동합니다. 권장되는 할인 계수 값은 0.99, 0.999 및 0.9999입니다.

필수

아니요

유효값

0과 1 사이의 실수

기본값

0.999
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하이퍼파라
미터

설명

손실 유형 신경망 가중치를 업데이트하는 데 사용되는 목적 함수의 한 가지 유형입니다. 훌륭
한 훈련 알고리즘은 에이전트의 전략에 증분 변경을 적용하여 임의 작업을 수행하
는 단계에서 보상을 늘리기 위한 전략적 작업을 수행하는 단계로 점진적으로 나아
가도록 해야 합니다. 그러나 너무 크게 변경되면 훈련이 불안정해지고 결국 에이
전트가 학습하지 못할 수 있습니다. Huber 손실 및 평균 제곱근 오차 손실 유형은 
소규모 업데이트에 대해 유사하게 작동합니다. 그러나 업데이트의 규모가 커지면
Huber 손실은 평균 제곱근 오차 손실에 비해 더 작게 증분됩니다. 수렴 문제가 있는 
경우에는 Huber 손실 유형을 사용합니다. 수렴이 적절하고 더 빨리 훈련시키고자 
하는 경우에는 평균 제곱근 오차 손실 유형을 사용합니다.

필수

아니요

유효값

(Huber 손실, 평균 제곱근 오차 손실)

기본값

Huber 손실
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하이퍼파라
미터

설명

각 정책 업데
이트 반복 간 
경험 에피소
드의 수

정책망 가중치를 학습할 목적으로 훈련 데이터를 가져올 때 사용되는 경험 버퍼의 
크기입니다. 경험 에피소드는 에이전트가 임의 출발점에서 시작하여 트랙을 완주
하거나 트랙에서 벗어나 주행을 종료할 때까지 걸리는 기간을 말합니다. 이 에피소
드는 연속된 경험으로 구성됩니다. 에피소드에 따라 길이가 달라질 수 있습니다. 간
단한 강화 학습 문제일 때는 작은 크기의 경험 버퍼로도 충분할 수 있어서 학습 속
도가 빠릅니다. 하지만 국소 최대값이 많아서 강화 학습 문제가 더욱 복잡해지면 경
험 버퍼의 크기가 커야만 비상관 데이터 포인트를 더욱 많이 제공할 수 있습니다. 
이 경우 훈련 속도가 느려지지만 더욱 안정적입니다. 권장 값은 10, 20 및 40입니
다.

필수

아니요

유효값

5와 100 사이의 정수입니다.

기본값

20

AWS DeepRacer 교육 작업 진행 상황 조사

훈련 작업을 시작하고 에피소드당 보상 및 트랙 완료의 훈련 지표를 조사하여 모델의 훈련 작업 성능을 
알아낼 수 있습니다. AWS DeepRacer 콘솔에서 지표는 다음 그림처럼 보상 그래프에 나타납니다.
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에피소드당 획득한 보상, 반복당 평균 보상, 에피소드당 진행 상황, 반복당 평균 진행 상황 또는 이들의 
조합을 볼 수 있도록 선택할 수 있습니다. 이렇게 하려면 보상 그래프 하단에서 보상(에피소드, 평균)
또는 진행률(에피소드, 평균) 스위치를 전환하십시오. 에피소드당 보상과 진행 상황은 다른 색깔의 산
점도로 표시됩니다. 평균 보상과 트랙 완료는 선표본점으로 표시되며 첫 번째 반복 이후 시작됩니다.

보상의 범위는 그래프의 왼쪽에 나타나며 진행 상황의 범위(0-100)은 오른쪽에 나타납니다. 훈련 지표
의 정확한 값을 읽으려면, 그래프의 데이터 포인트 근처로 마우스를 옮깁니다.

훈련이 진행 중일 때는 그래프가 10초마다 자동으로 업데이트됩니다. 새로 고침 버튼을 선택하여 지표 
디스플레이를 수동으로 업데이트할 수 있습니다.

평균 보상과 트랙 완료가 수렴하는 경향을 보이면 훈련 작업이 잘 된 것입니다. 특히 에피소드당 진행 
상황이 계속해서 100%에 도달하고 보상이 수준을 벗어나면 모델의 수렴 가능성이 높습니다. 그렇지 
않으면, 모델을 복제하고 다시 훈련합니다.
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새로운 훈련 패스를 시작하기 위해 훈련된 모델 복제

이전에 훈련된 모델을 복제하여 새로운 훈련을 시작하면 훈련 효율성을 개선할 수 있습니다. 이를 위해
서는 이전에 학습된 지식을 사용할 수 있도록 하이퍼파라미터를 수정합니다.

이번 단원에서는 AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 훈련된 모델을 복제하는 방법에 대해서 알아보겠
습니다.

AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 강화 학습 모델 훈련을 반복하는 방법

1. 아직 로그인하지 않았다면 AWS DeepRacer 콘솔에 로그인합니다.

2. 모델 페이지에서 학습된 모델을 선택한 다음 작업 드롭다운 메뉴 목록에서 복제를 선택합니다.

3. 모델 세부 정보에서 다음 작업을 수행합니다.

a. 복제된 모델의 이름을 생성하지 않으려면 모델 이름에 RL_model_1을 입력합니다.

b. 선택적으로 모델 설명 - 옵션에 복제한 모델에 대한 설명을 입력합니다.

4. 환경 시뮬레이션에서 다른 트랙 옵션을 선택합니다.

5. 보상 함수에서 사용 가능한 보상 함수 예제 하나를 선택합니다. 보상 함수를 수정합니다. 예를 들
어 조향 각도를 수정합니다.

6. 알고리즘 설정을 확장하여 다른 옵션들도 바꿔봅니다. 예를 들어 Gradient descent batch size(경
사 하강 배치 크기) 값을 32에서 64로 변경하거나, 혹은 학습 속도를 높여 훈련 속도를 높입니다.

7. 중지 조건의 여러 가지 옵션을 사용하여 실험합니다.

8. 그런 다음 훈련 시작을 선택하고 새로운 훈련을 시작합니다.

일반적으로 견고한 기계 학습 모델을 훈련하는 것과 마찬가지로, 최고의 솔루션을 찾기 위해서는 체계
적인 실험을 수행해야 합니다.

시뮬레이션에서 AWS DeepRacer 모델 평가

모델 평가는 훈련된 모델의 성능을 테스트하는 것입니다. AWS DeepRacer에서 표준 성능 지표는 3바
퀴를 연속해서 완주하는 데 걸리는 평균 시간입니다. 임의의 두 모델을 가지고 이러한 지표를 사용했을 
때 에이전트 하나가 동일한 트랙에서 더욱 빠르게 완주한다면 나머지 하나보다 더욱 성능이 높은 것입
니다.

일반적으로 모델 평가는 다음과 같은 작업이 수반됩니다.

1. 평가 작업을 구성하여 시작합니다.
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2. 작업 실행 중 평가 진행 과정 관찰. 이 작업은 AWS DeepRacer 시뮬레이터에서 실행할 수 있습니다.

3. 평가 작업 완료 후 평가 요약 검사. 평가 작업은 진행 도중 언제든지 종료할 수 있습니다.

Note

평가 시간은 선택한 기준에 따라 달라집니다. 모델이 평가 기준을 충족하지 않는 경우 최대 
20분에 도달할 때까지 평가가 계속 진행됩니다.

4. 선택 사항이지만 평가 결과를 관련 AWS DeepRacer 리더보드에 제출합니다. 리더보드의 순위를 통
해 자신의 모델 성능을 다른 참가자와 비교해 알아볼 수 있습니다.

물리적인 트랙에서 AWS DeepRacer 차량을 주행하면서 AWS DeepRacer 모델을 테스트할 때는 차량 
작동 단원을 참조하십시오.

실제 환경에 대한 AWS DeepRacer 모델 훈련 최적화

훈련된 모델의 실제 성능에 영향을 미치는 요인은 행동 공간, 보상 함수, 훈련에 사용되는 하이퍼파라
미터, 차량 보정, 실제 트랙 조건 등 매우 많습니다. 그 밖에도 시뮬레이션은 실제 환경에 대한 (종종 대
략적인) 근사값일 뿐입니다. 모델을 시뮬레이션에서 훈련한 후 실제로 적용하여 만족스러운 성능을 얻
기 어려운 이유도 바로 여기에 있습니다.

모델을 훈련하여 실제 환경에서도 견고한 성능을 얻으려면 보상 함수, 행동 공간 및 하이퍼파라미터 탐
색을 비롯해 시뮬레이션 평가, 실제 환경 테스트를 수없이 반복해야 하는 경우가 많습니다. 특히 마지
막 단계에서는 시뮬레이션에서 실제 환경으로(sim2real) 전환하는 작업이 수반되어 번거롭게 느낄 수
도 있습니다.

다음은 sim2real 과제를 해결할 때 주의해야 할 사항입니다.

• 차량이 적절하게 보정되어 있는지 확인하십시오.

보정 확인은 시뮬레이션 환경은 실제 환경을 부분적으로 나타낼 가능성이 매우 높기 때문에 중요한 
절차입니다. 더욱이 에이전트는 각 단계마다 카메라의 이미지에서 수집되는 현재 트랙 조건을 기준
으로 행동합니다. 따라서 충분히 멀리 보지 못해서 빠른 속도로 경로를 계획할 수 없습니다. 이러한 
문제를 해결하기 위해 시뮬레이션은 속도와 조향 각도를 제한합니다. 또한 훈련된 모델이 실제 환경
에서 유효하게 적용되려면 차량이 실제 환경과 기타 시뮬레이션 설정에 맞춰 적절하게 보정되어야 
합니다. 차량 보정에 대한 자세한 내용은 the section called “차량 보정” 단원을 참조하십시오.

• 기본 모델을 사용해 차량을 먼저 테스트하십시오.
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AWS DeepRacer 차량은 사전 훈련된 모델이 추론 엔진에 탑재되어 제공됩니다. 자신의 모델을 실제 
환경에서 테스트하려면 먼저 차량이 기본 모델을 사용했을 때 타당한 성능을 발휘하는지 확인하십
시오. 그렇지 않다면 물리적 트랙 환경을 점검해야 합니다. 물리적 트랙이 잘못 빌드되어 있다면 성
능이 떨어질 가능성이 높습니다. 이때는 테스트를 시작하거나 재개하기 전에 트랙을 재구성하거나 
수정해야 합니다.

Note

AWS DeepRacer 차량을 구동할 때는 보상 함수를 간접적으로 호출하지 않고 훈련된 정책망
에 따라 행동이 추론됩니다.

• 시뮬레이션에서 모델 유효성을 확인하십시오.

모델이 실제 환경에서 성능을 발휘하지 못한다면 모델 또는 트랙에 문제가 있을 가능성이 높습니다. 
근본 원인을 규명하려면 먼저 시뮬레이션에서 모델을 평가하여 시뮬레이션 에이전트가 트랙을 벗어
나지 않고 1바퀴 이상 완주하는지 확인해야 합니다. 평가할 때는 시뮬레이터에서 에이전트의 궤적을 
관측하면서 보상 수렴을 검사합니다. 시뮬레이션 에이전트가 주춤거리지 않고 한 바퀴를 완주하면
서 보상이 최대값에 도달하면 모델에는 문제가 없을 가능성이 높습니다.

• 모델을 과도하게 훈련하지 마십시오.

모델이 시뮬레이션에서 일관적으로 트랙을 완주하는 데도 훈련을 계속하면 모델 과잉 적합의 원인
이 됩니다. 과도하게 훈련된 모델은 실제 환경에서 성능을 발휘하지 못합니다. 시뮬레이션 트랙과 실
제 환경 사이에서 편차가 조금만 발생해도 대처하지 못하기 때문입니다.

• 반복할 때마다 여러 모델을 사용하십시오.

일반적인 훈련 세션에서는 과소 적합과 과잉 적합 사이에서 다양한 모델이 생성됩니다. 적합한 모델
에 대한 사전 기준이 없기 때문에 에이전트가 시뮬레이터에서 한 바퀴 완주하는 시점부터 두 바퀴 이
상 일관적으로 순환하는 시점 사이에서 모델 후보를 몇 개 선정해야 합니다.

• 처음에는 저속으로 시작하여 조금씩 주행 속도를 높이면서 테스트하십시오.

차량에 배포할 모델을 테스트할 때는 처음에 최저 속도 값으로 시작합니다. 예를 들어 테스트 속도 
제한을 훈련 속도 제한의 10% 미만으로 설정할 수 있습니다. 그런 다음 차량이 이동하기 시작할 때
까지 테스트 속도를 조금씩 높입니다. 디바이스 제어 콘솔에서 차량을 보정할 때 테스트 속도 제한도 
설정합니다. 예를 들어, 차량이 너무 빠를 경우, 즉 속도가 시뮬레이터의 훈련 속도를 초과하면 모델
이 실제 트랙에서 성능을 제대로 발휘하지 못할 가능성이 높습니다.

• 여러 출발점에서 차량을 사용해 모델을 훈련하십시오.
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모델은 시뮬레이션에서 특정 경로를 학습하기 때문에 트랙에서 자신의 위치에 민감할 수 있습니다. 
따라서 트랙 경계 내 여러 위치(왼쪽부터 중앙을 거쳐 오른쪽까지)에서 차량 테스트를 시작하여 모델
이 어느 위치에서 성능을 발휘하는지 살펴보아야 합니다. 대부분 모델은 차량을 흰색 라인 중 하나의 
한쪽 측면에 가깝게 유지하려는 경향이 있습니다. 차량 경로를 분석하려면 차량의 위치(x, y)를 시뮬
레이션부터 단계별로 구분하여 차량이 실제 환경에서 이동할 가능성이 높은 경로를 식별하는 것이 
좋습니다.

• 처음에는 직선 트랙으로 테스트하십시오.

직선 트랙은 곡선 트랙과 비교해 탐색하기 훨씬 쉽습니다. 직선 트랙부터 테스트를 시작하면 성능이 
저조한 모델부터 빠르게 제거하는 데 유용합니다. 차량이 직선 트랙을 따라 거의 주행하지 못하면 곡
선 트랙에서도 성능을 발휘하지 못합니다.

• 차량이 여러 행동 중 한 가지 유형만 보이는 동작이 있는지 주의하여 지켜보십시오.

예를 들어, 조향이 왼쪽으로만 치우치는 등 차량이 여러 행동 중 한 가지 유형만 보일 때는 모델이 과
잉 적합이거나 과소 적합일 가능성이 높습니다. 임의의 모델 파라미터로 훈련을 지나치게 많이 반복
하면 모델에 과잉 적합이 일어날 수 있습니다. 반대로 반복이 너무 적으면 과소 적합이 일어날 수 있
습니다.

• 따라서 차량이 트랙 경계를 따라 경로를 수정할 수 있는지 지켜보십시오.

차량이 트랙 경계에 근접할 때 경로를 스스로 수정할 수 있다면 우수한 모델이라고 할 수 있습니다. 
훈련이 잘 된 모델은 대부분 경로를 스스로 수정할 수 있습니다. 차량이 두 트랙 경계에서 스스로 경
로를 수정할 때 더욱 견고하고 품질이 높은 모델이라고 할 수 있습니다.

• 불규칙한 차량 동작 유무를 주의하여 지켜보십시오.

정책 모델은 임의 상태에서 행동일 보일 수 있는 확률 분포를 나타냅니다. 효과적으로 훈련된 모델이 
추론 엔진에 탑재되어 있다면 차량은 모델 지시에 따라 한 번에 한 단계씩 가장 유망한 행동을 선택
합니다. 행동 확률이 균일하게 분포한다면 차량이 동일하거나 거의 비슷한 확률의 행동을 보일 수 있
습니다. 이는 불규칙한 주행 동작의 원인이 됩니다. 예를 들어 차량이 직선 구간을 주행하는 경우가 
많고(예를 들어, 주행 시간의 절반 이상) 다른 때는 불필요한 회전을 한다면 모델이 과소 적합이거나 
과잉 적합입니다.

• 차량이 여러 회전 중 한 가지 유형(왼쪽 또는 오른쪽)만 보이는지 주의하여 지켜보십시오.

차량이 지나치게 왼쪽으로 회전하지만 오른쪽으로 조향하지 못하는 경우, 혹은 마찬가지로 차량이 
지나치게 오른쪽으로 회전하지만 왼쪽으로 조향하지 못한다면 차량의 조향 각도를 주의하여 보정하
거나 재보정해야 합니다. 또한 테스트 과정에서 물리적 설정에 가까운 값으로 훈련된 모델을 사용하
는 것도 좋은 방법입니다.
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• 차량이 갑자기 회전하거나 트랙에서 벗어나는지 주의하여 지켜보십시오.

차량이 대부분 경로를 따라 정확하게 이동하다 갑자기 트랙을 이탈한다면 주변 환경에 주의를 분산
시키는 요인이 있을 가능성이 높습니다. 가장 자주 발생하는 분산 요인으로는 예상하지 못하거나 의
도하지 않은 빛 반사가 있습니다. 이때는 트랙 주위에 장벽을 설치하거나 그 밖에 밝은 빛을 줄일 수 
있는 수단을 사용하십시오.

AWS DeepRacer 보상 함수 참조

다음은 AWS DeepRacer 보상 함수의 기술 참조입니다.

주제

• AWS DeepRacer 보상 함수의 입력 파라미터

• AWS DeepRacer 보상 함수 예제

AWS DeepRacer 보상 함수의 입력 파라미터

AWS DeepRacer 보상 함수는 딕셔너리 객체를 입력 값으로 갖습니다.

def reward_function(params) : 
     
    reward = ... 

    return float(reward)

params 딕셔너리 객체에는 다음과 같은 키-값 페어가 저장됩니다.

{ 
    "all_wheels_on_track": Boolean,        # flag to indicate if the agent is on the 
 track 
    "x": float,                            # agent's x-coordinate in meters 
    "y": float,                            # agent's y-coordinate in meters 
    "closest_objects": [int, int],         # zero-based indices of the two closest 
 objects to the agent's current position of (x, y). 
    "closest_waypoints": [int, int],       # indices of the two nearest waypoints. 
    "distance_from_center": float,         # distance in meters from the track center  
    "is_crashed": Boolean,                 # Boolean flag to indicate whether the agent 
 has crashed. 

보상 함수 참조 58



AWS DeepRacer 개발자 가이드

    "is_left_of_center": Boolean,          # Flag to indicate if the agent is on the 
 left side to the track center or not.  
    "is_offtrack": Boolean,                # Boolean flag to indicate whether the agent 
 has gone off track. 
    "is_reversed": Boolean,                # flag to indicate if the agent is driving 
 clockwise (True) or counter clockwise (False). 
    "heading": float,                      # agent's yaw in degrees 
    "objects_distance": [float, ],         # list of the objects' distances in meters 
 between 0 and track_length in relation to the starting line. 
    "objects_heading": [float, ],          # list of the objects' headings in degrees 
 between -180 and 180. 
    "objects_left_of_center": [Boolean, ], # list of Boolean flags indicating whether 
 elements' objects are left of the center (True) or not (False). 
    "objects_location": [(float, float),], # list of object locations [(x,y), ...]. 
    "objects_speed": [float, ],            # list of the objects' speeds in meters per 
 second. 
    "progress": float,                     # percentage of track completed 
    "speed": float,                        # agent's speed in meters per second (m/s) 
    "steering_angle": float,               # agent's steering angle in degrees 
    "steps": int,                          # number steps completed 
    "track_length": float,                 # track length in meters. 
    "track_width": float,                  # width of the track 
    "waypoints": [(float, float), ]        # list of (x,y) as milestones along the 
 track center

}

입력 파라미터에 대해 자세한 기술 참조는 다음과 같습니다.

all_wheels_on_track

유형:  Boolean

범위: (True:False)

에이전트의 트랙 주행 또는 트랙 이탈을 나타내는 Boolean 플래그입니다. 바퀴 하나라도 트랙 경계를 
벗어나면 트랙 이탈(False)입니다. 바퀴가 모두 트랙 경계 사이에 있으면 트랙 주행(True)입니다. 다
음 그림은 에이전트가 트랙을 따라 주행하는 것을 나타냅니다.

보상 함수 입력 파라미터 59



AWS DeepRacer 개발자 가이드

다음 그림은 에이전트가 트랙을 이탈한 것을 나타냅니다.

예제:  all_wheels_on_track 파라미터를 사용하는 보상 함수

def reward_function(params): 
    ############################################################################# 
    ''' 
    Example of using all_wheels_on_track and speed 
    ''' 

    # Read input variables 
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    all_wheels_on_track = params['all_wheels_on_track'] 
    speed = params['speed'] 

    # Set the speed threshold based your action space 
    SPEED_THRESHOLD = 1.0 

    if not all_wheels_on_track: 
        # Penalize if the car goes off track 
        reward = 1e-3 
    elif speed < SPEED_THRESHOLD: 
        # Penalize if the car goes too slow 
        reward = 0.5 
    else: 
        # High reward if the car stays on track and goes fast 
        reward = 1.0 

    return float(reward) 
             

closest_waypoints

유형: [int, int]

범위: [(0:Max-1),(1:Max-1)]

에이전트의 현재 위치인 (x, y)에 가장 가깝게 인접한 두 waypoint의 제로 기반 인덱스입니다. 거
리는 에이전트 중앙에서 유클리트(Eudlidean) 거리로 측정됩니다. 첫 번째 요소는 에이전트 뒤에서 가
장 가까운 중간 지점을 나타내고, 두 번째 요소는 에이전트 앞에서 가장 가까운 중간 지점을 나타냅니
다. Max는 중간 지점 목록의 길이입니다. 중간 지점에서 나타난 그림에서 closest_waypoints는
[16, 17]입니다.

예: closest_waypoints 파라미터를 사용하는 보상 함수

다음 보상 함수 예제는 waypoints, closest_waypoints 및 heading을 사용해 즉각적인 보상을 
계산하는 방법을 나타낸 것입니다.

AWS DeepRacer는 수학, 무작위, NumPy, SciPy, Shapely 등의 라이브러리를 지원합니다. 이를 사
용하려면 함수 정의 def function_name(parameters) 위에 가져오기 문 import supported 
library을 추가하십시오.

# Place import statement outside of function (supported libraries: math, random, numpy, 
 scipy, and shapely)
# Example imports of available libraries
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#
# import math
# import random
# import numpy
# import scipy
# import shapely

import math

def reward_function(params): 
    ############################################################################### 
    ''' 
    Example of using waypoints and heading to make the car point in the right direction 
    ''' 

    # Read input variables 
    waypoints = params['waypoints'] 
    closest_waypoints = params['closest_waypoints'] 
    heading = params['heading'] 

    # Initialize the reward with typical value 
    reward = 1.0 

    # Calculate the direction of the center line based on the closest waypoints 
    next_point = waypoints[closest_waypoints[1]] 
    prev_point = waypoints[closest_waypoints[0]] 

    # Calculate the direction in radius, arctan2(dy, dx), the result is (-pi, pi) in 
 radians 
    track_direction = math.atan2(next_point[1] - prev_point[1], next_point[0] - 
 prev_point[0]) 
    # Convert to degree 
    track_direction = math.degrees(track_direction) 

    # Calculate the difference between the track direction and the heading direction of 
 the car 
    direction_diff = abs(track_direction - heading) 
    if direction_diff > 180: 
        direction_diff = 360 - direction_diff 

    # Penalize the reward if the difference is too large 
    DIRECTION_THRESHOLD = 10.0 
    if direction_diff > DIRECTION_THRESHOLD: 
        reward *= 0.5 
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    return float(reward)

closest_objects

유형: [int, int]

범위: [(0:len(objects_location)-1), (0:len(objects_location)-1)]

에이전트의 현재 위치(x, y)에 가장 가까운 두 객체의 인덱스(0부터 시작)입니다. 첫 번째 인덱스는 에
이전트 뒤에서 가장 가까운 객체를 참조하고 두 번째 인덱스는 에이전트 앞에서 가장 가까운 객체를 참
조합니다. 객체가 하나만 있는 경우 두 인덱스는 모두 0이 됩니다.

distance_from_center

유형: float

범위: 0:~track_width/2

에이전트 중앙과 트랙 중앙 사이의 변위(미터)입니다. 에이전트의 바퀴 중 하나라도 트랙 경계를 
벗어났을 때 최대 변위가 관측될 수 있으며, 이때 최대 변위는 트랙 경계의 너비에 따라 다르지만
track_width의 절반보다 약간 작거나 클 수 있습니다.
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예: distance_from_center 파라미터를 사용하는 보상 함수

def reward_function(params): 
    ################################################################################# 
    ''' 
    Example of using distance from the center 
    ''' 

    # Read input variable 
    track_width = params['track_width'] 
    distance_from_center = params['distance_from_center'] 

    # Penalize if the car is too far away from the center 
    marker_1 = 0.1 * track_width 
    marker_2 = 0.5 * track_width 

    if distance_from_center <= marker_1: 
        reward = 1.0 
    elif distance_from_center <= marker_2: 
        reward = 0.5 
    else: 
        reward = 1e-3  # likely crashed/ close to off track 

    return float(reward)  
             

heading

유형: float

범위: -180:+180

좌표계의 x축에 대한 에이전트 진행 방향(각도)입니다.
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예: heading 파라미터를 사용하는 보상 함수

자세한 내용은 closest_waypoints 단원을 참조하십시오.

is_crashed

유형: Boolean

범위: (True:False)

에이전트가 다른 객체와 충돌했는지(True) 또는 충돌하지 않았는지(False)를 종료 상태로 나타내는 
부울 플래그입니다.

is_left_of_center

유형: Boolean

범위: [True : False]

에이전트가 트랙 중앙에서 왼쪽에 있는지(True), 혹은 오른쪽에 있는지(False) 나타내는 Boolean 플
래그입니다.

is_offtrack

유형: Boolean
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범위: (True:False)

에이전트가 트랙을 벗어났는지(True) 또는 벗어나지 않았는지(False)를 나타내는 부울 플래그입니다.

is_reversed

유형: Boolean

범위: [True:False]

에이전트가 시계 방향(True) 또는 시계 반대 방향(False)으로 주행하는지 나타내는 부울 플래그입니다.

각 에피소드에 대한 방향 변경을 활성화할 때 사용됩니다.

objects_distance

유형: [float, … ]

범위: [(0:track_length), … ]

시작선을 기준으로 환경 내 객체 간 거리 목록입니다. i번째 요소는 트랙 중앙선을 따라 i번째 객체와 시
작선 사이의 거리(미터)를 측정합니다.

Note

abs | (var1) - (var2)| = how close the car is to an object, WHEN var1 = ["objects_distance"]
[index] and var2 = params["progress"]*params["track_length"]
차량 앞에서 가장 가까운 객체와 차량 뒤에서 가장 가까운 객체의 인덱스를 가져오려면 
“closest_object” 파라미터를 사용합니다.

objects_heading

유형: [float, … ]

범위: [(-180:180), … ]

객체의 방향(도)의 목록입니다. i번째 요소는 i번째 객체의 방향을 측정합니다. 정지 객체의 경우 방향은 
0입니다. 로봇 차량의 경우 해당 요소의 값은 차량의 방향 각도입니다.

objects_left_of_center

유형: [Boolean, … ]
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범위: [True|False, … ]

부울 플래그 목록입니다. i번째 요소 값은 i번째 객체가 트랙 중심의 왼쪽(True) 또는 오른쪽(False)에 
있는지를 나타냅니다.

objects_location

유형: [(x,y), … ]

범위: [(0:N,0:N), … ]

모든 객체 위치의 목록으로, 각 위치는 (x, y)의 튜플입니다.

목록 크기는 트랙 위 객체의 수와 같습니다. 객체는 정지 장애물, 이동 로봇 차량이 될 수 있습니다.

objects_speed

유형: [float, … ]

범위: [(0:12.0), … ]

트랙 위 객체의 속도(m/s) 목록입니다. 정지 객체의 경우 속도는 0입니다. 로봇 차량의 경우 이 값은 훈
련 시 설정한 속도입니다.

progress

유형: float

범위: 0:100

주행한 트랙의 비율입니다.

예: progress 파라미터를 사용하는 보상 함수

자세한 내용은 단계 항목을 참조하십시오.

속도

유형: float

범위: 0.0:5.0
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관측된 에이전트 속도(m/s)입니다.

예: speed 파라미터를 사용하는 보상 함수

자세한 내용은 all_wheels_on_track 항목을 참조하십시오.

steering_angle

유형: float

범위: -30:30

에이전트 중앙선에 대한 전륜 조향 각도입니다. 음의 기호(-)는 오른쪽 조향을, 그리고 양의 기호(+)는 
왼쪽 조향을 의미합니다. 다음 그림에서 알 수 있듯이 에이전트 중앙선과 트랙 중앙선이 반드시 평행을 
이루지는 않습니다.
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예: steering_angle 파라미터를 사용하는 보상 함수

def reward_function(params): 
    ''' 
    Example of using steering angle 
    ''' 

    # Read input variable 
    abs_steering = abs(params['steering_angle']) # We don't care whether it is left or 
 right steering 

    # Initialize the reward with typical value 
    reward = 1.0 

    # Penalize if car steer too much to prevent zigzag 
    ABS_STEERING_THRESHOLD = 20.0 
    if abs_steering > ABS_STEERING_THRESHOLD: 
        reward *= 0.8 

    return float(reward)
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steps

유형: int

범위: 0:Nstep

완료한 단계 수입니다. 단계란 현재 정책에 따리 에이전트가 취하는 행동을 말합니다.

예: steps 파라미터를 사용하는 보상 함수

def reward_function(params): 
    ############################################################################# 
    ''' 
    Example of using steps and progress 
    ''' 

    # Read input variable 
    steps = params['steps'] 
    progress = params['progress'] 

    # Total num of steps we want the car to finish the lap, it will vary depends on the 
 track length 
    TOTAL_NUM_STEPS = 300 

    # Initialize the reward with typical value 
    reward = 1.0 

    # Give additional reward if the car pass every 100 steps faster than expected 
    if (steps % 100) == 0 and progress > (steps / TOTAL_NUM_STEPS) * 100 : 
        reward += 10.0 

    return float(reward) 
                

track_length

유형: float

범위: [0:Lmax]

트랙 길이(미터)입니다. Lmax is track-dependent.
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track_width

유형: float

범위: 0:Dtrack

트랙 너비(미터)입니다.

예: track_width 파라미터를 사용하는 보상 함수

def reward_function(params): 
    ############################################################################# 
    ''' 
    Example of using track width 
    ''' 

    # Read input variable 
    track_width = params['track_width'] 
    distance_from_center = params['distance_from_center'] 

    # Calculate the distance from each border 
    distance_from_border = 0.5 * track_width - distance_from_center 
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    # Reward higher if the car stays inside the track borders 
    if distance_from_border >= 0.05: 
        reward = 1.0 
    else: 
        reward = 1e-3 # Low reward if too close to the border or goes off the track 

    return float(reward)

x, y

유형: float

범위: 0:N

트랙이 포함된 시뮬레이션 환경에서 x축과 y축에 따른 에이전트 중앙의 위치(미터)입니다. 원점은 시뮬
레이션 환경에서 왼쪽 하단 모퉁이입니다.
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중간 지점

유형: [float, float] list

범위: [[xw,0,yw,0] … [xw,Max-1, yw,Max-1]]

트랙 중앙을 따라 순서대로 나열된 트랙에 의존하는 Max 이정표 목록입니다. 각 이정표는 (xw,i, yw,i) 좌
표로 알 수 있습니다. 순환 트랙의 경우, 첫 번째와 마지막 중간 지점은 동일합니다. 직선 또는 다른 비
순환 트랙의 경우, 첫 번째와 마지막 중간 지점은 다릅니다.

예: waypoints 파라미터를 사용하는 보상 함수

자세한 내용은 closest_waypoints 단원을 참조하십시오.

AWS DeepRacer 보상 함수 예제

다음은 몇 가지 AWS DeepRacer 보상 함수 예제입니다.

주제

• 예제 1: 타임 트라이얼 시 중앙선 따르기

• 예제 2: 타임 트라이얼에서 두 경계선 사이를 유지

• 예제 3: 타임 트라이얼에서 지그재그 주행 방지

• 예제 4: 정지 장애물 또는 이동 차량에 충돌하지 않고 한 차선을 유지
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예제 1: 타임 트라이얼 시 중앙선 따르기

이 예제에서는 에이전트가 중앙선에서 얼마나 멀리 떨어져 있는지 확인하고 트랙의 중앙에 가까울 경
우 더 높은 보상을 제공하여 에이전트가 중앙선을 가깝게 따르도록 합니다.

def reward_function(params): 
    ''' 
    Example of rewarding the agent to follow center line 
    ''' 
     
    # Read input parameters 
    track_width = params['track_width'] 
    distance_from_center = params['distance_from_center'] 

    # Calculate 3 markers that are increasingly further away from the center line 
    marker_1 = 0.1 * track_width 
    marker_2 = 0.25 * track_width 
    marker_3 = 0.5 * track_width 

    # Give higher reward if the car is closer to center line and vice versa 
    if distance_from_center <= marker_1: 
        reward = 1 
    elif distance_from_center <= marker_2: 
        reward = 0.5 
    elif distance_from_center <= marker_3: 
        reward = 0.1 
    else: 
        reward = 1e-3  # likely crashed/ close to off track 

    return reward

예제 2: 타임 트라이얼에서 두 경계선 사이를 유지

이 예제는 에이전트가 경계선 안쪽을 유지하면 높은 보상을 제공하고 에이전트가 랩을 완주하는 데 가
장 좋은 경로를 알아내도록 합니다. 프로그래밍하고 이해하기는 쉽지만 수렴하는 데 시간이 오래 걸립
니다.

def reward_function(params): 
    ''' 
    Example of rewarding the agent to stay inside the two borders of the track 
    ''' 
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    # Read input parameters 
    all_wheels_on_track = params['all_wheels_on_track'] 
    distance_from_center = params['distance_from_center'] 
    track_width = params['track_width'] 
     
    # Give a very low reward by default 
    reward = 1e-3 

    # Give a high reward if no wheels go off the track and  
    # the car is somewhere in between the track borders  
    if all_wheels_on_track and (0.5*track_width - distance_from_center) >= 0.05: 
        reward = 1.0 

    # Always return a float value 
    return reward

예제 3: 타임 트라이얼에서 지그재그 주행 방지

이 예제는 에이전트가 중앙선을 추종하도록 장려하지만 조향이 너무 많을 경우 보상이 감소하여 지그
재그 행동을 방지하는 데 도움이 됩니다. 에이전트가 시뮬레이터에서 원활한 주행 방법을 학습하여 실
제 차량에 배치되었을 때도 동일한 행동을 유지할 가능성이 높습니다.

def reward_function(params): 
    ''' 
    Example of penalize steering, which helps mitigate zig-zag behaviors 
    ''' 
     
    # Read input parameters 
    distance_from_center = params['distance_from_center'] 
    track_width = params['track_width'] 
    abs_steering = abs(params['steering_angle']) # Only need the absolute steering 
 angle 

    # Calculate 3 marks that are farther and father away from the center line 
    marker_1 = 0.1 * track_width 
    marker_2 = 0.25 * track_width 
    marker_3 = 0.5 * track_width 

    # Give higher reward if the car is closer to center line and vice versa 
    if distance_from_center <= marker_1: 
        reward = 1.0 
    elif distance_from_center <= marker_2: 
        reward = 0.5 
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    elif distance_from_center <= marker_3: 
        reward = 0.1 
    else: 
        reward = 1e-3  # likely crashed/ close to off track 

    # Steering penality threshold, change the number based on your action space setting 
    ABS_STEERING_THRESHOLD = 15  

    # Penalize reward if the car is steering too much 
    if abs_steering > ABS_STEERING_THRESHOLD: 
        reward *= 0.8 

    return float(reward)

예제 4: 정지 장애물 또는 이동 차량에 충돌하지 않고 한 차선을 유지

이 보상 함수는 에이전트가 트랙 경계선 사이를 유지하면 보상을 제공하고, 전방 객체에 너무 접근하면 
페널티를 부여합니다. 에이전트는 충돌을 회피하기 위해 차선을 변경할 수 있습니다. 총 보상은 보상과 
페널티의 가중 합계입니다. 이 예제에서는 충돌을 회피하여 안전에 더 집중하도록 페널티에 더 많은 가
중치를 부여합니다. 다양한 평균 가중치를 실험하여 다양한 행동 결과에 대해 훈련합니다.

import math
def reward_function(params): 
    ''' 
    Example of rewarding the agent to stay inside two borders 
    and penalizing getting too close to the objects in front 
    ''' 
    all_wheels_on_track = params['all_wheels_on_track'] 
    distance_from_center = params['distance_from_center'] 
    track_width = params['track_width'] 
    objects_location = params['objects_location'] 
    agent_x = params['x'] 
    agent_y = params['y'] 
    _, next_object_index = params['closest_objects'] 
    objects_left_of_center = params['objects_left_of_center'] 
    is_left_of_center = params['is_left_of_center'] 
    # Initialize reward with a small number but not zero 
    # because zero means off-track or crashed 
    reward = 1e-3 
    # Reward if the agent stays inside the two borders of the track 
    if all_wheels_on_track and (0.5 * track_width - distance_from_center) >= 0.05: 

보상 함수 예제 76



AWS DeepRacer 개발자 가이드

        reward_lane = 1.0 
    else: 
        reward_lane = 1e-3 
    # Penalize if the agent is too close to the next object 
    reward_avoid = 1.0 
    # Distance to the next object 
    next_object_loc = objects_location[next_object_index] 
    distance_closest_object = math.sqrt((agent_x - next_object_loc[0])**2 + (agent_y - 
 next_object_loc[1])**2) 
    # Decide if the agent and the next object is on the same lane 
    is_same_lane = objects_left_of_center[next_object_index] == is_left_of_center 
    if is_same_lane: 
        if 0.5 <= distance_closest_object < 0.8: 
            reward_avoid *= 0.5 
        elif 0.3 <= distance_closest_object < 0.5: 
            reward_avoid *= 0.2 
        elif distance_closest_object < 0.3: 
            reward_avoid = 1e-3  # Likely crashed 
    # Calculate reward by putting different weights on 
    # the two aspects above 
    reward += 1.0 * reward_lane + 4.0 * reward_avoid 
    return reward
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AWS DeepRacer 콘솔에서 모델 가져오기 및 내보내기

AWS DeepRacer 모델을 가져오거나 내보내야 하는 시나리오가 있습니다. 고용주가 후원하는 이벤트
에 참가한 레이서는 모델을 내보내 액세스 권한을 잃지 않도록 할 수 있으며, 레이스 관리자는 참석자
가 이벤트 중에 가져와 사용할 수 있도록 사전 훈련된 모델을 제공할 수 있습니다. 사용자 모델 페이지
를 사용하여 콘솔에서 AWS DeepRacer 모델을 가져오고 내보낼 수 있습니다.

주제

• AWS DeepRacer 모델을 Amazon S3에 복사

• AWS DeepRacer 모델을 콘솔로 가져오기

• 문제 해결

AWS DeepRacer 모델을 Amazon S3에 복사

AWS DeepRacer 모델을 Amazon S3에 복사하는 방법

1. AWS DeepRacer 콘솔에 로그인합니다.

2. 탐색 창의 강화 학습에서 모델을 선택합니다.

3. 모델 옆에 있는 확인란을 선택하여 가져오려는 모델을 선택합니다. 콘솔에서 한 번에 하나의 모델
만 Amazon S3로 복사할 수 있습니다.

4. 작업 버튼 드롭다운을 선택한 다음 S3로 복사를 선택합니다.

Amazon S3로 복사 페이지가 새로 열립니다.

5. Amazon S3로 복사 페이지에서 Amazon S3 버킷 드롭다운 선택기를 사용하여 모델을 내보낼 
Amazon S3 버킷을 선택합니다. AWS DeepRacer S3 버킷은 이름에 딥페이서를 포함해야 합니
다.

• 유효한 Amazon S3 버킷이 없는 경우 새 버킷 생성을 선택하여 하나 생성합니다. 드롭다운 
선택기는 버킷 이름을 형식 aws-deepracer-assets-XXXXXXXX-XXXX-XXXX-XXXX-
XXXXXXXXXXXX으로 채웁니다.

6. S3 객체 접두사 필드의 Amazon S3 객체에 선택적 폴더 접두사를 추가합니다.

7. S3 버킷을 설정한 후 포함하려는 자산을 선택합니다. 하나 이상의 자산 유형을 선택해야 합니다.

• 모델: 모델 폴더에는 모델 가져오기에 필요한 모든 파일이 들어 있습니다.
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• 로그: 모델의 훈련 및 평가 로그를 복사합니다. 이 옵션에는 logs/, metrics/, 및 sim-
trace/ 폴더가 포함됩니다.

• 비디오: 이 옵션은 비디오 폴더를 Amazon S3 버킷에 복사합니다. 비디오 폴더에는
evaluation/ 및 training/ 폴더가 들어 있습니다. 이 폴더에는 평면도, 45도 각도 보기, 45
도 각도 보기가 포함되며 콘솔 오버레이에는 트랙 위의 차량 위치가 표시됩니다.

8. 복사를 누르면 Amazon S3 데이터 스토리지 비용을 부담해야 한다는 팝업이 나타납니다. 약관에 
동의하면 팝업에서 복사 버튼을 누릅니다.

9. 복사 프로세스가 시작되면 콘솔의 내 모델 페이지로 돌아갑니다. 페이지 상단의 배너에 현재 상태
가 표시됩니다. 내보내기 프로세스가 완료되면 배너에서 내보내기 성공 여부를 확인할 수 있습니
다.

모델 가져오기에 필요한 파일

콘솔 외부에서 훈련된 모델의 모델 폴더를 업로드하려면 Amazon S3 설명서의 객체 업로드 페이지에 
있는 단계를 따릅니다. 다음 표에는 모델 가져오기에 필요한 파일 목록이 포함되어 있습니다. 필수 파
일이 하나라도 없으면 모델 가져오기가 실패합니다.

AWS DeepRacer 콘솔에서 훈련된 모델은 폴더 이름 형식 DAY/MONTH/YEAR/TIME GMT을 갖습니다. 
예제 모델은 2023년 11월 30일에 내보냈으며 폴더 이름은 Thu, 30 Nov 2023 19:01:24 GMT입
니다. 이 예제에서는 이 폴더를 루트라고 합니다.

모델 가져오기에 필요한 파일

파일 이름 폴더 경로 설명

.coach_checkpoint root/model/ 코치 체크포인트 파일에는 가
져오기에 사용된 모델 체크포
인트의 키가 들어 있습니다.

ckpt 파일 root/model/ 체크포인트 파일은 훈련 중 
여러 단계에서 촬영한 모
델 가중치의 스냅샷입니다.
ckpt.index , ckpt.data
및 ckpt.meta  파일이 포함
됩니다.

model_metadata.json root/ 모델 메타데이터 파일에는 작
업 공간 정의, 센서 구성, 훈련 
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파일 이름 폴더 경로 설명

알고리즘 선택 등이 포함된 설
정이 포함되어 있습니다.

reward_function.py root/ 모델 훈련에 사용되는 보상 함
수가 들어 있는 Python 파일.

지표 파일은 모델을 가져오는 데 필요하지 않습니다. 이러한 파일이 포함되지 않은 경우, 해당 모델의 
훈련 지표와 보상 그래프를 콘솔에서 사용할 수 없습니다.

모델 가져오기를 위한 옵션 파일

파일 이름 폴더 경로 설명

training_params.yaml root/ training_params 파일에는 트랙 
및 차량 정보, 레이서 및 모델 
이름, 훈련 아티팩트의 폴더 경
로 등이 포함된 훈련 작업 데이
터가 들어 있습니다.

hyperparameters.json root/ip/ 배치 크기, 손실 유형, 학습률, 
에포크 수와 같은 모델의 하이
퍼파라미터 정보를 포함합니
다.

training-*.json root/metrics/training/ AWS DeepRacer 콘솔에서 모
델의 훈련 지표를 시각화하는 
데 사용됩니다.

AWS DeepRacer 모델을 콘솔로 가져오기

이 섹션에서는 AWS DeepRacer 모델을 콘솔로 가져오는 절차를 단계별로 살펴봅니다. 모델을 가져오
려면 먼저 모델 폴더의 Amazon S3 URL을 복사해야 합니다.

AWS DeepRacer Amazon S3 bucket URL 복사

1. Amazon S3 콘솔에 로그인하고 버킷 페이지로 이동합니다.
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2. 버킷 이름에 있는 링크를 눌러 AWS DeepRacer에 생성한 Amazon S3 버킷을 선택합니다. AWS 
DeepRacer 콘솔에서 생성되는 S3 버킷의 형식은 aws-deepracer-assets-XXXXXXXX-XXXX-
XXXX-XXXX-XXXXXXXXXXXX입니다.

3. AWS DeepRacer 버킷의 객체 탭에서:

a. 이름 필드에서 모델 객체의 이름 링크를 눌러 가져오려는 모델을 선택합니다.

하위 폴더 목록이 나타납니다.

b. 폴더 이름 옆의 확인란을 선택하여 모델 폴더의 루트를 선택합니다. AWS DeepRacer 콘솔에
서 훈련된 모델은 폴더 이름 형식 DAY/MONTH/YEAR/TIME GMT을 갖습니다.

4. 모델 폴더의 루트로 이동한 후 S3 URL 복사 버튼을 선택합니다. 모델 이름 옆의 확인란을 선택할 
때까지 s3 URL 복사, URL 복사, 열기 및 삭제 버튼이 회색으로 표시됩니다.

Note

S3로 복사하는 과정 중에 my_model/version_2와 같은 접두사를 추가한 경우 모델 폴
더의 경로는 deep_racer_bucket/model_name/my_model/version_2/root/입니
다.

모델을 AWS DeepRacer 콘솔로 가져오기

1. AWS DeepRacer 콘솔에서 사용자 모델 페이지로 이동합니다.

2. 모델 컨테이너에서 모델 가져오기 버튼을 선택합니다.

모델 가져오기 페이지가 나타납니다.

3. 가져오기 섹션에서:

• 가져오려는 모델 폴더의 Amazon S3 URL을 입력합니다. Amazon S3 URL의 형식은
s3://deep_racer_bucket/model_name/prefix/root입니다.

4. 세부 정보 섹션에서:

a. 모델 이름을 입력합니다.

b. 선택 사항으로 모델에 대한 설명을 추가합니다.

c. 다중 사용자 모드를 사용하는 관리자 계정을 사용하는 경우 드롭다운 선택기에서 모델을 가
져오려는 사용자를 선택합니다.

5. 화면 아래쪽에 있는 가져오기 버튼을 선택합니다.
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6. 가져오기 프로세스가 시작되면 콘솔의 사용자 모델 페이지로 돌아갑니다. 페이지 상단의 배너
에는 현재 상태가 표시되고 모델은 가져오는 중… 과 함께 모델 목록에 상태 그대로 나타납니다. 
가져오기 프로세스가 완료되면 배너에서 가져오기 성공 여부를 확인하고 모델 상태가 가져오는 
중…에서 준비 완료로 변경됩니다.

문제 해결

모델 복사 오류

여러 번 시도했지만 모델을 복사할 수 없습니다. 모델이 아직 S3 버킷에 있는 경우 모델 오류 테이블에
서 모델을 선택하고 업데이트를 선택한 다음 가져오기를 선택하여 모델 가져오기를 다시 시도합니다. 
또는 모델의 로컬 사본이 있는 경우 Amazon S3 설명서의 객체 업로드 페이지에 있는 단계에 따라 모
델을 수동으로 가져올 수 있습니다.

Amazon S3 버킷이 존재하지 않음

이 모델이 저장된 S3 버킷이 삭제되었으므로 모델을 복사할 수 없습니다. 모델 사본이 있는 경우 이름
의 deepracer를 포함한 S3 버킷에 모델을 배치하고 AWS DeepRacer 모델을 콘솔로 가져오기 섹션
의 단계에 따라 다시 가져옵니다.

Amazon S3 버킷에 액세스할 수 없음

이 모델이 저장된 Amazon S3 버킷의 권한이 변경되어 모델을 복사할 수 없습니다. 이는 두 가지 이유 
때문에 발생할 수 있습니다. 즉, AWS DeepRacer S3 또는 AWS DeepRacer 서비스 역할 정책에서 권
한을 직접 편집했기 때문입니다. AWS DeepRacer S3 버킷에서 권한을 직접 편집한 경우 Amazon S3 
콘솔 페이지를 사용하여 버킷 정책 추가 페이지의 단계에 따라 다음 정책을 사용하여 버킷 권한을 복원
합니다.

JSON

{ 
    "Version":"2012-10-17",        
    "Statement": [ 
        { 
            "Sid": "Stmt1586917903457", 
            "Effect": "Allow", 
            "Principal": { 
                "Service": "deepracer.amazonaws.com" 
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                }, 
            "Action": [ 
                "s3:GetObjectAcl", 
                "s3:GetObject", 
                "s3:PutObject", 
                "s3:PutObjectAcl" 
            ], 
            "Resource": [ 
               "arn:aws:s3:::your-bucket-name", 
               "arn:aws:s3:::your-bucket-name/*" 
            ] 
        } 
    ]
}

버킷 권한을 복원한 후 모델을 가져오려면 모델 오류 테이블에서 모델을 선택하고 업데이트를 선택합
니다. 모델 가져오기 페이지가 나타나면 가져오기를 선택합니다.

모델 파일이 존재하지 않음

Amazon S3 버킷에서 모델이 삭제되었으므로 모델을 복사할 수 없습니다. 파일이 아직 있는 경우 파
일을 AWS DeepRacer 버킷으로 복원한 다음 모델 오류 테이블에서 모델을 선택하고 업데이트를 선
택합니다. 모델 가져오기 페이지가 나타나면 가져오기를 선택합니다. 모델의 로컬 사본이 있는 경우 
Amazon S3 설명서의 객체 업로드 페이지에 있는 단계에 따라 파일을 수동으로 가져올 수 있습니다.

코치 파일이 존재하지 않음

코치 체크포인트 메타데이터가 Amazon S3 버킷에서 삭제되었으므로 모델을 복사할 수 없습니다. 파
일이 아직 있는 경우 파일을 AWS DeepRacer 버킷으로 복원한 다음 모델 오류 테이블에서 모델을 선
택하고 업데이트를 선택합니다. 모델 가져오기 페이지가 나타나면 가져오기를 선택합니다. 모델의 로
컬 사본이 있는 경우 Amazon S3 설명서의 객체 업로드 페이지에 있는 단계에 따라 파일을 수동으로 
가져올 수 있습니다.

체크포인트 파일이 존재하지 않음

Amazon S3 버킷에서 체크포인트 파일이 삭제되었으므로 모델을 복사할 수 없습니다. 여전히 파일이 
있는 경우 파일을 AWS DeepRacer 버킷으로 복원하고 모델 오류 테이블에서 모델을 선택한 다음 업데
이트를 선택합니다. 모델 가져오기 페이지가 나타나면 가져오기를 선택합니다. 파일의 로컬 사본이 있
는 경우 Amazon S3 설명서의 객체 업로드 페이지에 있는 단계에 따라 파일을 수동으로 가져올 수 있
습니다.
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모델 파일이 너무 큽니다

모델 파일이 서비스에서 생성할 수 있는 1GB 파일 크기 제한을 초과하여 파일이 편집되었습니다. 이 
모델은 가져올 수 없습니다. 이 메시지를 제거하려면 모델 오류 테이블에서 모델을 선택한 다음 삭제를 
선택합니다.

체크포인트 파일이 너무 큽니다

체크포인트 파일이 서비스에서 생성할 수 있는 파일 크기 한도 1GB를 초과하여 파일이 편집되었습니
다. 이 모델은 가져올 수 없습니다. 이 메시지를 제거하려면 모델 오류 테이블에서 모델을 선택한 다음
삭제를 선택합니다.

메타데이터 파일이 너무 큽니다

YAML 파일이 서비스에서 생성할 수 있는 10MB 파일 크기 제한을 초과하여 파일이 편집되었습니다. 
이 모델은 가져올 수 없습니다. 이 메시지를 제거하려면 모델 오류 테이블에서 모델을 선택한 다음 삭
제를 선택합니다.

모델이 유효하지 않음

모델이 편집되었기 때문에 모델을 검증할 수 없습니다. 모델 사본이 있는 경우, AWS DeepRacer S3 버
킷에서 해당 모델을 교체해 본 후 모델 오류 테이블에서 모델을 선택한 다음 업데이트를 선택합니다.
모델 가져오기 페이지가 나타나면 가져오기를 선택합니다.

권한이 없거나 올바르지 않음

훈련 당시 AWS DeepRacer에서 사용할 수 있었던 권한이 제거되었기 때문에 모델을 복사할 수 없었
습니다. AWS DeepRacer가 필요한 권한을 다시 생성하도록 승인하려면 모델 오류 테이블에서 모델을 
선택한 다음 업데이트를 선택합니다. 모델 가져오기 페이지가 나타나면 가져오기를 선택합니다. AWS 
DeepRacer는 권한을 다시 생성한 다음 모델을 복사합니다.
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AWS DeepRacer 차량 작동
AWS DeepRacer 시뮬레이터에서 AWS DeepRacer 모델 훈련과 평가를 마쳤으면 이제 훈련된 모델을 
AWS DeepRacer 차량에 배포할 수 있습니다. 트랙에서 주행할 수 있도록 차량을 설정한 후 물리적 환
경에서 모델 성능을 평가하면 됩니다. 방법은 실제 자율 레이스와 똑같습니다.

차량을 처음 주행할 때는 먼저 차량을 설정하고, 소프트웨어 업데이트를 설치한 다음 드라이브 체인 하
위 계통을 보정해야 합니다.

또한 물리적 트랙에서 차량을 주행하려면 트랙이 필요합니다. 자세한 정보는 물리적 트랙 빌드 섹션을 
참조하십시오.

주제

• AWS DeepRacer 차량 알아보기

• AWS DeepRacer 차량에 사용할 Wi-Fi 네트워크 선택

• AWS DeepRacer 차량의 디바이스 콘솔을 시작합니다.

• AWS DeepRacer 차량을 보정하십시오.

• AWS DeepRacer 차량에 모델 업로드

• AWS DeepRacer 차량을 운전해 보십시오.

• AWS DeepRacer 차량 설정 검사 및 관리

• AWS DeepRacer 차량 로그 보기

AWS DeepRacer 차량 알아보기

이 AWS DeepRacer 차량은 기계 학습이 가능한 1/18 크기의 4륜 구동 모형 자동차로서 Wi-Fi를 지원
하고, 배터리 전력 공급 방식이고, 4메가픽셀 전방 카메라와 Ubuntu 기반 컴퓨팅 모듈이 탑재되어 잇습
니다.

이 차량은 컴퓨팅 모듈의 강화 학습 모델에 따라 추론을 실행하여 자율 주행할 수 있습니다. 또한 강화 
학습 모델을 배포하지 않고 수동으로도 주행 가능합니다. 아직 AWS DeepRacer 차량이 없다면 여기에
서 주문할 수 있습니다.

AWS DeepRacer 차량은 브러시 모터로 움직입니다. 주행 속도는 모터 회전 속도를 제어하는 전압 조
정기를 통해 제어됩니다. 조향 디바이스를 구동하는 서보 메커니즘(서보)은 AWS DeepRacer 차량 섀
시에서 검은색 커버로 보호됩니다.
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주제

• AWS DeepRacer 차량을 검사하십시오.

• AWS DeepRacer 배터리 충전 및 설치

• AWS DeepRacer 컴퓨팅 모듈을 테스트하십시오.

• AWS DeepRacer 차량의 전원을 끕니다.

• AWS DeepRacer 차량 LED 표시등

• AWS DeepRacer 디바이스 예비 부품

AWS DeepRacer 차량을 검사하십시오.

AWS DeepRacer 차량 상자를 개봉하면 다음과 같은 구성품과 액세서리가 있어야 합니다.

구성 요소 설명

차량 섀시[1] 차량 주행 경험을 수집하기 위한 전방 카메라와 
자율 주행을 위한 컴퓨팅 모듈이 내장됩니다. 카
메라에서 수집되는 이미지는 차량의 디바이스 콘
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구성 요소 설명

솔에서 스트리밍 동영상으로 확인할 수 있습니
다. 그 밖에도 섀시에는 브러시 전기 모터와 전자
식 속도 컨트롤러(ESC), 그리고 서보 메커니즘
(서보)가 내장됩니다.

차체[2] 차량을 설정할 때 이 구성품을 분리합니다.

Micro USB-USB A 케이블 [3] USB-OTG 기능을 지원할 때 사용됩니다.

컴퓨팅 배터리 [4] 다운로드한 AWS DeepRacer 강화 학습 모델에 
대해 추론을 실행하는 컴퓨팅 모듈에 전력을 공
급할 때 사용됩니다.

컴퓨팅 배터리 커넥터 케이블 [5] 컴퓨팅 모듈을 배터리와 연결할 때 이 USB C-
USB C 케이블이 사용됩니다. Dell 컴퓨팅 배터리
를 사용하는 경우 이 케이블은 더 깁니다.

전원 케이블 [6a] 전원 어댑터를 전원 콘센트에 연결할 때 사용됩
니다.

전원 어댑터 [6b] 컴퓨팅 배터리와 컴퓨팅 모듈을 충전할 때 사용
됩니다.

핀(예비 부품) [7] 컴퓨팅 모듈을 차량 섀시에 고정할 때 사용됩니
다. 이 부품은 추가적인 부품입니다.

차량 배터리 [8] 모터에 전력을 공급하는 7.4v LiPo 배터리 팩입니
다.

차량 배터리 충전 어댑터 [9a] 차량 드라이브 체인에 전력을 공급하는 차량 배
터리를 충전할 때 사용됩니다.

차량 배터리 충전 케이블 [9b] 차량 배터리 충전기를 전원 콘센트에 연결할 때 
사용됩니다.

배터리 잠금 해제 케이블 [10] 배터리가 잠금 상태로 전환되면 이를 사용합니
다.
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AWS DeepRacer 차량을 설정하려면 먼저 다음 항목이 준비되어 있어야 합니다.

• USB 포트가 장착되고, 인터넷 액세스가 가능한 컴퓨터

• 인터넷에 연결된 Wi-Fi 네트워크

• AWS 계정.

이제 다음 단원 지침에 따라 차량 배터리와 파워 뱅크가 충전되어 있는지 확인합니다.

AWS DeepRacer 배터리 충전 및 설치

AWS DeepRacer 차량에는 차량 배터리와 컴퓨팅 모듈 파워 뱅크라는 두 개의 전원 공급 디바이스가 
있습니다.

파워 뱅크는 컴퓨팅 모듈이 계속해서 실행되도록 전력을 공급합니다. 컴퓨팅 모듈은 Wi-Fi 연결을 유지
하고, 배포된 AWS DeepRacer 모델에 대해 추론을 실행하고, 차량이 행동할 수 있도록 명령을 실행합
니다.

차량 배터리는 모터에 전력을 공급하여 차량을 구동합니다. 두 세트의 케이블이 있습니다. 빨간색 및 
검은색 케이블의 두 개의 연결된 세트는 차량의 ESC에 연결하는데 사용되며 세 개의 연결된 파란색(또
는 검은색), 흰색, 빨간색 케이블은 충전기를 연결하는데 사용됩니다. 주행할 때는 두 개의 연결된 케이
블 세트만 차량에 연결되어야 합니다.

배터리는 완전히 충전된 이후 방전되면서 전압도 떨어집니다. 전압이 떨어지면 유효 토크도 낮아집니
다. 그 결과, 동일한 속도 설정에서도 트랙에서 더 느린 속도가 될 수 있습니다. 배터리가 완전히 방전되
면 차량이 움직이지 않습니다. 정상적인 조건에서 자율 주행할 경우 배터리의 지속 시간은 15~25분입
니다. 일관적인 동작을 유지하려면 사용 후 15분마다 배터리를 충전하는 것이 좋습니다.

차량 배터리와 파워 뱅크를 설치하고 충전하는 단계는 아래와 같습니다.

1. AWS DeepRacer 차량 쉘을 제거하십시오.

2. 차량 섀시 핀 4개를 분리합니다. 와이어가 연결된 상태에서 차량 섀시를 주의하여 들어 올립니다.

3. 다음과 같은 방법으로 차량 배터리를 충전하고 설치합니다.

a. 배터리를 충전하려면 배터리의 세 개의 연결된 케이블 세트를 충전기에 꽂아 배터리를 전원 
어댑터에 연결하고 전원 어댑터를 벽 콘센트 또는 USB 케이블을 사용하여 배터리를 충전하
는 경우, USB 포트에 꽂습니다.

동봉된 충전기를 사용하여 차량 배터리를 충전하는 방법에 대한 그래픽 설명은 the section 
called “차량의 주행 모듈 배터리를 충전하는 방법”를 참조하십시오.
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b. 배터리가 충전되면, 차량 배터리 케이블의 두 개의 연결된 케이블 세트를 차량의 검은색/빨간
색 케이블 커넥터에 연결합니다.

c. 배터리 차량을 고정하려면 첨부된 스트랩을 사용해 배터리를 차량 섀시 밑에 묶습니다.

이때 모든 케이블이 차량 내부로 들어가야 합니다.

d. 다음과 같은 방법으로 차량 배터리의 충전 여부를 확인합니다.

i. 차량 전원 스위치를 밀어서 차량을 켭니다.

ii. 짧은 신호음이 2회 들리는지 확인합니다.

신호음이 들리지 않으면 차량이 충전되지 않은 상태입니다. 차량에서 배터리를 제거하고 
위의 1단계를 반복하여 배터리를 재충전합니다.

iii. 차량을 사용하지 않을 때, 차량 전원 스위치를 원위치로 밀어서 차량 배터리를 끕니다.

4. 다음과 같은 방법으로 파워 뱅크의 충전 레벨을 확인합니다.

a. 파워 뱅크의 전원 버튼을 누릅니다.

b. 전원 버튼 옆에 있는 LED 조명 4개를 사용해 충전 레벨을 확인합니다.

LED 조명 4개가 모두 켜지면 파워 뱅크가 완전히 충전된 상태입니다. LED 조명이 하나도 켜
지지 않으면 파워 뱅크를 충전해야 합니다.

c. 파워 뱅크를 충전하려면 전원 어댑터의 USB C 플러그를 파워 뱅크의 USB C 포트에 삽입합
니다. 파워 뱅크가 완전히 충전되려면 시간이 약간 걸립니다. 충전되면 Step 4(4단계)를 반복
하여 파워 뱅크가 완전히 충전되었는지 확인합니다.

5. 다음과 같은 방법으로 파워 뱅크를 설치합니다.

a. 전원 버튼과 USB C 포트가 차량 후면을 향하는 상태에서 파워 뱅크를 홀더에 삽입합니다.

b. 스트랩을 사용해 파워 뱅크를 차량 섀시에 단단히 묶습니다.

Note

이번 단계에서는 파워 뱅크를 컴퓨팅 모듈에 연결하지 마십시오.
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AWS DeepRacer 컴퓨팅 모듈을 테스트하십시오.

컴퓨팅 모듈을 테스트하여 정상적으로 시작되는지 확인합니다. 외부 전원 공급 디바이스를 사용해 다
음과 같은 방법으로 모듈을 테스트합니다.

차량의 컴퓨팅 모듈을 테스트하는 방법

1. 컴퓨팅 모듈을 전원 공급 디바이스에 연결합니다. 전원 코드를 전원 어댑터와 전원 콘센트에 연결
한 후 전원 어댑터의 USB C 플러그를 컴퓨팅 모듈의 USB C 포트에 삽입합니다.

2. 컴퓨팅 모듈의 전원 버튼을 눌러 차량의 컴퓨팅 모듈을 켭니다.

3. 다음과 같이 LED 조명을 점검하여 컴퓨팅 모듈의 상태를 확인합니다.

• 파란색

컴퓨팅 모듈이 시작되었고, 지정된 Wi-Fi에 연결되어 있고, 사용할 준비가 되었습니다.

이 상태에서는 HDMI 케이블, USB 마우스 및 USB 키보드를 사용해 모니터에 연결한 후 컴퓨팅 
모듈에 로그인할 수 있습니다. 처음 로그인할 경우에는 deepracer를 사용자 이름과 암호로 사
용합니다. 그러면 이후 로그인할 때는 암호를 재설정하라는 메시지가 표시됩니다. 새로운 암호
로 재설정할 때는 보안을 이유로 강력한 암호 문구를 선택해야 합니다.

• 점멸 빨간색

컴퓨팅 모듈이 설정 모드입니다.

• 노란색

컴퓨팅 모듈이 초기화 중입니다.

• 빨간색

컴퓨팅 모듈이 Wi-Fi 네트워크에 연결되지 않았습니다.

4. 테스트를 마치면 컴퓨팅 모듈의 전원 버튼을 눌러 끈 다음 컴퓨팅 모듈을 외부 전원 공급 디바이스
에서 뽑습니다.

AWS DeepRacer 차량의 전원을 끕니다.

AWS DeepRacer 차량 전원을 끌 때는 차량을 외부 전원 공급 디바이스에서 뽑습니다. 또한 전원 표시
등이 꺼질 때까지 디바이스의 전원 버튼을 누르는 방법도 있습니다.
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AWS DeepRacer 차량 LED 표시등

AWS DeepRacer 차량에는 두 세트의 LED 표시등이 있습니다. 하나는 차량 상태를 나타내고 다른 하
나는 사용자 지정 가능한 시각적 차량 식별에 사용됩니다.

세부 정보는 아래에서 다룹니다.

주제

• AWS DeepRacer 차량 시스템 LED 표시등

• AWS DeepRacer 차량 식별 LED

AWS DeepRacer 차량 시스템 LED 표시등

차량이 전방 위치에 있을 때 AWS DeepRacer 차량 시스템 LED 표시등은 차량 섀시의 왼쪽에 위치합
니다.
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3개의 시스템 LED가 재설정 버튼 뒤에 위치합니다. 첫 번째 LED(시야 왼쪽)는 시스템 전원 상태를 보
여줍니다. 두 번째(가운데) LED는 향후 사용을 위해 예약됩니다. 마지막(오른쪽) LED는 Wi-Fi 연결 상
태를 보여줍니다.

LED 유형 색상 Status

Power 꺼짐 전원 공급 장치가 없습니다.

  노란색 깜박임 BIOS 및 OS가 로드 중입니다.

  노란색 켜짐 OS가 로드되었습니다.

  파란색 켜짐 애플리케이션이 실행 중입니
다.

  파란색 깜박임 소프트웨어 업데이트가 진행 
중입니다.

  빨간색 켜짐 시스템이 부팅 중이거나 애플
리케이션이 시작 중일 때 오류
가 발생했습니다.

Wi-Fi 꺼짐 Wi-Fi 연결이 없습니다.

  파란색 깜박임 차량이 Wi-Fi 네트워크에 연결 
중입니다.

  2초 동안 빨간색 켜진 후 꺼짐 Wi-Fi 연결에 실패했습니다.

  파란색 켜짐 Wi-Fi 연결이 설정되었습니다.

AWS DeepRacer 차량 식별 LED

AWS DeepRacer 차량 사용자 지정 LED는 차량의 테일에 위치합니다. 이는 여러 차량이 존재할 때 주
행 중인 차량을 식별하는 데 사용됩니다. AWS DeepRacer 디바이스 콘솔을 사용하여 원하는 지원 색
상으로 설정할 수 있습니다.
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AWS DeepRacer 디바이스 예비 부품

Note

AWS DeepRacer 디바이스는 WLToys A949 및 A979 원격 제어(RC) 자동차 섀시를 사용
합니다. AWS DeepRacer 디바이스에서 사용 가능한 최신 부품 목록을 찾아보려면 AWS 
DeepRacer 스토어를 방문하십시오.

예비 AWS DeepRacer 디바이스 부품

부품 이름

예비 컴퓨팅 배터리

디바이스 예비 부품 93

https://www.amazon.com/s?k=wltoys+a949+and+a979
https://www.amazon.com/b/?node=32957528011&ref_=aws_dr_sf_doc_dg_bw
https://www.amazon.com/b/?node=32957528011&ref_=aws_dr_sf_doc_dg_bw
https://www.amazon.com/dp/B07PBM5HN8
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부품 이름

예비 컴퓨팅 배터리

디바이스 예비 부품 94

https://a.co/d/36iVqpI
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부품 이름

예비 컴퓨팅 배터리

디바이스 예비 부품 95

https://www.amazon.com/dp/B07PJHPDN2?th=1
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부품 이름

리튬 배터리 7.4V 1100mAh

AWS DeepRacer 자동차 배터리 잠금 해제 케이
블

타이어

앞 범퍼

디바이스 예비 부품 96

https://www.amazon.com/AWS-DeepRacer-Car-Single-Battery/dp/B07Z5PLHQP
https://www.amazon.com/gp/product/B0849J6WL9
https://www.amazon.com/gp/product/B0849J6WL9
https://www.amazon.com/LoveinDIY-Rubber-Silver-Wheels-WLtoys/dp/B08B2LX5Z6
https://www.amazon.com/dp/B0719T33SD
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부품 이름

서스펜션 암

풀 로드

C 스타일 시트

변속기 샤프트

둥근 머리 나사, M2x17.5mm

섀시 자동차 하단

회전 시트

디바이스 예비 부품 97

https://www.amazon.com/sea-jump-accessories-Four-wheel-drive-suspension/dp/B0744G8SBX
https://www.amazon.com/Kingzer-Original-Wltoys-A949-Pull/dp/B00VQCW914
https://www.amazon.com/ShineBear-Upgrade-Repair-Parts-A959-05/dp/B07MY4FCXV
https://www.amazon.com/Exiron-Original-Wltoys-Transmission-Shaft/dp/B07GXSFX89
https://www.amazon.com/Bonarty-Chassis-Accessories-Wltoys-A959-B/dp/B083DGH7C1
https://www.amazon.com/Dilwe-Steering-Linkage-Turning-WLtoys/dp/B07DMV14YG
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부품 이름

리어 서스펜션 프레임

금속 육각 컴바이너 세트

기어 박스 쉘

디퍼렌셜 박스 케이스

디퍼렌셜 드라이브 컵

프런트 리어 쉘터

서보 시트

디바이스 예비 부품 98

https://www.amazon.com/MeterMall-Upgrade-Titanium-Gearbox-housing/dp/B083TPQRFR
https://www.amazon.com/WLtoys-A959-B-A979-B-Upgrade-Differential/dp/B079RGKH7B
https://www.amazon.com/Hisoul-Accessories-Removable-Differential-WLToys/dp/B07QNQSV65
https://www.nitrotek.co.uk/spare-parts/wl-toys/wl-toys-a979-rc-truck/wl-toys-wla949-16-motor-dust-seat-for-a979-rc-truck.html
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부품 이름

중앙 드라이빙 샤프트

쇼크 프레임

서보 암

디퍼렌셜 메커니즘

감속 기어

모터 베이스

17g 스티어링 엔진

디바이스 예비 부품 99

https://www.amazon.com/Essenc-Central-Driving-Shaft-Metal/dp/B08G8BMMWP
https://www.amazon.com/DishyKooker-repuesto-A959-B-27-actualizaci%C3%B3n-diferenciales/dp/B07TTVZYHN
https://www.amazon.com/Desetin-A949-24-Reduction-Wltoys-C1025/dp/B01N1WQ3N7
https://www.amazon.com/Baoblaze-Metal-Brushed-Brushless-WLtoys/dp/B0792BGX6L
https://www.amazon.com/Sdoveb-Steering-Drone-WLTOYS-K929-B/dp/B07RB3BPKQ
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부품 이름

모터의 나사 개스킷, 고정 시트

390 모터

육각 커넥터 4x8x3mm

육각 커넥터 8x12x3.5mm

볼 베어링 7x11x3mm

볼 베어링 8x12x3.5mm

중간 액슬 디스크 플레이트

디바이스 예비 부품 100

https://www.amazon.com/JIMI-Motor-Gasket-Wltoys-RC/dp/B07282R2MZ
https://www.amazon.com/BeesClover-Motor-Wltoys-High-Speed-Spare/dp/B07R5639SS
https://www.amazon.com/Bonarty-Bearing-7x11x3mm-Wltoys-A969-B/dp/B082GN4B7P
https://www.banggood.com/Wltoys-A949-A959-A969-A979-8x12x3_5mm-Ball-Bearing-4Pcs-p-937936.html?cur_warehouse=CN
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부품 이름

나사 2.6x6mm

나사 2x7mm

나사 2.5x8mm

나사 2x16mm

나사 2.5x6x6mm

나사 M3x5mm

볼 나사 10.8x4mm
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https://www.amazon.com/Flameer-A949-41-Tapping-Screws-Wltoys/dp/B07H2GNZ4G
https://www.aliexpress.com/item/A949-Screws-A949-44-Flat-Head-Screw-3-5mm-for-Wltoys-A949-A959-A969-A979-RC/32772118906.html
https://www.amazon.com/Flameer-10pcs-Screws-Wltoys-Model/dp/B07GZRQ4NR
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부품 이름

나사 2x6mm

나사 2x9.5mm

M3 로크 너트

액슬 힌지 핀

드라이브 샤프트

스윙 암 핀

나사 2*29KM
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https://www.amazon.com/2x6mm-Round-Self-Tapping-Screw-10Pcs/dp/B013YOEMRK
https://www.amazon.com/K929-95-Metal-Lock-Nut-Wltoys/dp/B07HZ1CSRD
https://www.amazon.com/Pink-Lizard-Wltoys-Hinge-A949-50/dp/B01ING029G
https://www.amazon.com/Desetin-A949-52-Swing-Wltoys-C1025/dp/B071YVGQN5
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부품 이름

헤어 핀

프런트 쇼크 업소버

충전기

금속 모터 피니언 기어

리어 쇼크 업소버

ESC

AWS DeepRacer 차량에 사용할 Wi-Fi 네트워크 선택

AWS DeepRacer 차량을 처음 열 경우 Wi-Fi 네트워크 연결을 설정해야 합니다. 차량의 소프트웨어를 
업데이트하거나 IP 주소를 가져와 차량의 디바이스 콘솔에 액세스하려면 이 설정을 마쳐야 합니다.
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https://www.amazon.com/50-Pack-HobbyPark-WLtoys-Vehicles-Replacement/dp/B06XR1NC89
https://www.amazon.com/2Pcs-Original-Wltoys-Shock-Absorber/dp/B00WECAEC6
https://www.amazon.com/Desetin-A949-58-Charger-Wltoys-C1025/dp/B01N2YA7C1
https://www.amazon.com/Fricgore-Spare-Pinion-WLtoys-Accessories/dp/B081LK92FG
https://www.amazon.com/Yiguo-Aluminium-K949-011-Shock-Absorbers/dp/B01IHUOB3G
https://www.amazon.com/GoolRC-Original-Wltoys-A949-Receiver/dp/B00ZBK8N6M
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이번 단원에서는 다음 작업의 실행 단계에 대해서 살펴보겠습니다.

• 노트북 또는 데스크톱 컴퓨터를 차량에 연결합니다.

• 차량의 Wi-Fi 연결을 설정합니다.

• 차량의 소프트웨어를 업데이트합니다.

• 차량의 IP 주소를 가져옵니다.

• 차량을 테스트 드라이브합니다.

노트북 또는 데스크톱 컴퓨터를 사용해 설정 작업을 실행합니다. 지금부터는 Ubuntu 운영 체제 기반 
차량 컴퓨팅 모듈과 혼동을 피하기 위해 이 설정 컴퓨터를 컴퓨터라고 부르겠습니다.

처음 Wi-Fi 연결 설정을 마친 뒤 동일한 지침에 따라 다른 Wi-Fi 네트워크도 선택할 수 있습니다.

Note

AWS DeepRacer에서는 로그인할 때 활성 캡차 확인을 요구하는 Wi-Fi 네트워크를 지원하지 
않습니다.

주제

• AWS DeepRacer 차량의 Wi-Fi 연결 설정 준비

• Wi-Fi 연결 설정 및 AWS DeepRacer 차량의 소프트웨어 업데이트

AWS DeepRacer 차량의 Wi-Fi 연결 설정 준비

차량의 Wi-Fi 연결을 설정하려면 함께 제공되는 USB-to-USB C 케이블을 사용해 노트북 또는 데스크톱 
컴퓨터를 차량의 컴퓨팅 모듈에 연결해야 합니다.

컴퓨터를 차량의 컴퓨팅 모듈에 연결하는 단계는 아래와 같습니다.

1. 디바이스를 연결하기 전에 컴퓨터가 Wi-Fi 연결을 끊었는지 확인하십시오.

2. USB-to-USB C 케이블의 USB 단부를 컴퓨터의 USB 포트에 삽입합니다.

3. 케이블의 USB C 단부를 차량의 USB C 포트에 삽입합니다.

이제 차량의 Wi-Fi 연결을 설정할 준비를 마쳤습니다.
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Wi-Fi 연결 설정 및 AWS DeepRacer 차량의 소프트웨어 업데이트

이번 단원 단계에 따라 Wi-Fi 연결을 설정하려면 먼저 the section called “ Wi-Fi 설정 준비 ” 단원의 단
계를 완료해야 합니다.

1. 차량 하단을 보고 호스트 이름 아래 인쇄된 암호를 기록합니다. 이 암호는 설정을 위해 디바이스 
제어 콘솔에 로그인할 때 필요합니다.

2. 컴퓨터에서 https://deepracer.aws로 이동하여 차량의 디바이스 제어 콘솔을 시작합니다.

3. 연결이 비공개가 아니거나 안전하지 않다는 메시지가 표시되면 다음 중 한 가지를 실행합니다.

a. Chrome을 사용하는 경우에는 고급을 선택한 다음 <device_console_ip_address>로 진
행(안전하지 않음)을 선택합니다.

b. Safari를 사용하는 경우에는 세부 정보를 선택한 후 이 웹사이트 방문 링크를 따라 웹사이트 
방문를 선택합니다. 인증서 신뢰 설정을 업데이트하려면 암호를 입력하라는 메시지가 표시되
면 암호를 입력하고 설정 업데이트를 선택합니다.

c. Opera를 사용하는 경우에는 잘못된 인증서라는 경고 메시지가 표시되어도 계속을 선택합니
다.

d. Edge를 사용하는 경우에는 세부 정보와 웹사이트로 이동(권장 안 함)를 차례대로 선택합니
다.

e. Firefox를 사용하는 경우에는 고급, 예외 추가, 보안 예외 확인을 차례대로 선택합니다.

4. Under AWS DeepRacer 차량 잠금 해제 아래 1단계에서 기록한 암호를 입력하고 차량 액세스를 
선택합니다.

5. 차량을 Wi-Fi 네트워크에 연결 창에 있는 Wi-Fi 네트워크 이름(SSID) 드롭다운 메뉴에서 원하는 
Wi-Fi 네트워크 이름을 선택하고 Wi-Fi 암호 아래 Wi-Fi 네트워크 암호를 입력한 후 연결을 선택합
니다.

6. Wi-Fi 연결 상태가 Wi-Fi 네트워크에 연결 중...에서 연결 상태로 바뀔 때까지 기다립니다. 그리고
다음을 선택합니다.

7. 소프트웨어 업데이트창에서 소프트웨어 업데이트가 필요하면 함께 제공되는 전원 코드와 어댑터
를 사용해 차량의 컴퓨팅 모듈을 켜고 소프트웨어 업데이트 설치를 선택합니다.

외부 전력 공급 장치를 사용해 차량 전력을 공급하면 컴퓨팅 모듈의 파워 뱅크가 방전되더라도 소
프트웨어 업데이트의 간섭을 방지하는 데 효과적입니다.

8. 소프트웨어 업데이트 상태가 소프트웨어 업데이트 설치 중에서 소프트웨어 업데이트가 성공적으
로 설치됨로 바뀔 때까지 기다립니다.
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9. Wi-Fi 네트워크 세부 정보 아래 표시되는 IP 주소를 기록합니다. 초기 설정 및 나중에 Wi-Fi 네트워
크 설정을 수정한 후 차량의 디바이스 제어 콘솔을 열려면 이 IP 주소가 필요합니다.

AWS DeepRacer 차량의 디바이스 콘솔을 시작합니다.

차량의 Wi-Fi 연결을 설정하고 필요한 소프트웨어 업데이트를 설치했다면 이제 디바이스 콘솔을 열어 
차량의 네트워크 연결이 유효한지 확인해야 합니다. 그런 다음 디바이스 콘솔을 시작하여 기타 차량 설
정을 검사하고, 보정하고, 관리할 수 있습니다. 이 과정에서 차량 IP 주소를 사용하여 차량의 디바이스 
콘솔에 로그인해야 합니다.

디바이스 제어 콘솔은 차량에서 호스팅하며, Wi-Fi 설정 단원 끝에서 가져온 IP 주소를 사용해 액세스
합니다.

Wi-Fi 연결을 통해 AWS DeepRacer 차량의 디바이스 콘솔에 액세스하는 방법

1. 차량의 디바이스 콘솔에 액세스하려면 먼저 컴퓨터, 태블릿 또는 스마트폰에서 웹 브라우저를 열
고 차량의 IP 주소를 주소 창에 입력합니다.

이 IP 주소는 차량의 Wi-Fi 연결을 설정하면서 가져올 수 있습니다. 설명을 위해
10.92.206.61을 예로 들어 사용하겠습니다.

연결이 비공개가 아니거나 안전하지 않다는 경고 메시지가 표시되더라도 메시지를 무시하고 디바
이스 콘솔에 연결합니다.

2. AWS DeepRacer 차량 잠금 해제 아래에서 디바이스 콘솔의 암호를 암호에 입력한 후 차량 액세
스을 선택합니다.
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기본 암호는 차량 아래쪽(호스트 이름 아래)에 인쇄되어 있습니다.

3. 로그인하면 디바이스 콘솔의 홈 페이지가 다음과 같이 표시됩니다.
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이제 차량을 보정하고 작동할 수 있습니다. 차량을 처음 구동하는 경우에는 차량 보정 단원으로 진행하
십시오.

AWS DeepRacer 차량을 보정하십시오.

최적의 성능을 얻기 위해서는 AWS DeepRacer 차량의 물리적 부품 몇 가지를 보정해야 합니다. 보정
되지 않은 차량을 사용하면 모델을 테스트할 때 불확실성이 커질 수 있습니다. 또한 차량의 성능이 최
적화되지 않은 경우에는 딥 너링 모델 코드만 조정하게 될 수도 있습니다. 하지만 근본 원인이 기계적
이라면 코드 조정으로는 차량 성능을 개선할 수 없습니다. 이때는 보정을 통해 기계를 조정해야 합니
다.

AWS DeepRacer 차량을 보정하려면 먼저 차량의 전자 제어 시스템(ECS)과 서보 메커니즘(서보)에 맞
게 듀티 사이클 범위를 각각 설정합니다. 서보와 ECS 모두 펄스폭 변조(PWM)) 신호를 차량 컴퓨팅 모
듈의 제어 입력값으로 수신합니다. 컴퓨팅 모듈은 PWM 신호의 듀티 사이클을 변경하여 차량의 속도
와 조향 각도를 조정합니다.

최대 속도 및 조향 각도에 따라 행동 공간의 범위가 결정됩니다. 최대 속도와 최대 조향 각도는 시뮬레
이션 훈련에서 지정할 수 있습니다. 실제 트랙에서 주행할 목적으로 훈련된 모델을 AWS DeepRacer 
차량에 배포할 때는 차량의 최대 속도 및 조향 각도를 시뮬레이션 훈련에서 사용하는 최대 속도 및 조
향 각도와 일치하도록 보정해야 합니다.

실제 경험이 시뮬레이션 경험과 일치하도록 하려면 시뮬레이션과 실제 사이에서 최대 속도 및 최대 조
향 각도가 일치하도록 차량을 보정해야 합니다. 일반적으로 이러한 보정 방법은 두 가지입니다.

• 훈련 행동 공간을 정의한 후 설정이 일치하도록 물리적 차량을 보정합니다.

• 차량의 실제 성능을 측정한 후 시뮬레이션에서 훈련 공간 설정을 변경합니다.

견고한 모델이라면 시뮬레이션과 실제 사이에서 발생하는 차이까지 어느 정도 처리할 수 있습니다. 하
지만 두 방식 중 하나로 실험하면서 최상의 결과를 얻을 때까지 반복해야 합니다.

보정을 시작하려면 먼저 컴퓨팅 모듈을 켭니다. 컴퓨팅 모듈이 시작되면 전원 LED가 파란색으로 바뀌
면서 차량 배터리가 작동합니다. 짧은 신호음 2회와 긴 신호음 1회가 들리면 보정을 시작할 수 있습니
다.

훈련 설정과 일치하도록 AWS DeepRacer 차량을 보정하는 방법:

1. 이 지침에 따라 차량에 액세스하여 장치 제어 콘솔을 엽니다.
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2. 기본 탐색 창에서 보정을 선택합니다.

3. 보정 페이지에서 조향 보정을 선택한 다음 아래 단계에 따라 차량의 최대 조향 각도를 보정하십시
오.

a. 조향을 보정할 때는 바퀴를 볼 수 있는 바닥 또는 기타 단단한 표면에 차량을 내려 놓으십시
오. 다음을 선택합니다.

트랙에서 차량을 조향하려면 공중의 바퀴 회전보다 훨씬 작은 조향 각도가 필요합니다. 따라
서 실제 바퀴의 조향 각도를 측정하려면 차량을 트랙 표면에 내려놓아야 합니다.

b. 중앙 조향 각도 아래에서 슬라이더를 움직이거나, 혹은 왼쪽/오른쪽 화살표를 눌러 전륜 하나
가 동일한 측면의 후륜과 정렬되는 위치로 조정합니다. 다음을 선택합니다.
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AWS DeepRacer는 애커먼 전륜 조향을 사용해 회전 안쪽과 바깥쪽의 바퀴를 회전시킵니다. 
이 말은 일반적으로 왼쪽/오른쪽 전륜의 회전 각도가 서로 다르다는 것을 의미합니다. AWS 
DeepRacer에서는 중앙 값을 기준으로 보정이 이루어집니다. 따라서 선택한 측면의 바퀴가 
직선으로 정렬되도록 조정해야 합니다.

Note

AWS DeepRacer 차량을 보정하여 중앙 조향 각도가 최대한 직선을 유지하도록 해야 
합니다. 직선 여부는 차량을 손으로 밀었을 때 직선 경로를 따르는지 테스트하여 알아
낼 수 있습니다.

c. 최대 왼쪽 조향 각도 아래에서 차량 전륜이 왼쪽 회전을 멈출 때까지 슬라이더를 왼쪽으로 조
금씩 움직이거나 왼쪽 화살표를 누릅니다. 이때 작은 잡음이 일어납니다. 큰 잡음이 들리면 지
나치게 움직인 것입니다. 이 위치가 최대 왼쪽 조향 각도입니다. 시뮬레이션 행동 공간에서 조
향 각도가 제한적인 경우에는 여기에서 해당 값과 일치하게 조정합니다. 다음을 선택합니다.
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실제 최대 왼쪽 조향 각도를 측정하려면 차량 중앙선을 그리고 보정할 전륜의 두 모서리 점을 
표시한 다음 차량 중앙선과 교차할 때까지 전륜 중앙선을 그립니다. 각도기를 사용해 각도를 
측정합니다. 아래 그림을 참조하십시오. 실제 훈련 각도를 일치시키려면 다음 훈련 작업에서 
행동 공간 값을 동일하게 설정하면 됩니다.
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d. 최대 오른쪽 조향 각도 아래에서 선택한 전륜이 오른쪽 회전을 멈출 때까지 슬라이더를 오른
쪽으로 조금씩 움직입니다. 이때 작은 잡음이 일어납니다. 큰 잡음이 들리면 지나치게 움직인 
것입니다. 이 위치가 최대 오른쪽 조향 각도입니다. 시뮬레이션 행동 공간에서 조향 각도가 제
한적인 경우에는 여기에서 해당 값과 일치하게 조정합니다. 완료를 선택합니다.

실제 최대 오른쪽 조향 각도를 측정하려면 최대 왼쪽 조향 각도를 측정할 때 사용한 방법과 비슷하
게 각 단계를 따릅니다.

이것으로 AWS DeepRacer 차량의 조향 각도 보정이 완료됩니다.

4. 차량의 최대 속도를 보정하려면 보정 페이지에서 속도 보정을 선택한 다음 아래 단계를 따르십시
오.

a. 바퀴가 자유롭게 회전할 수 있도록 차량을 들어 올립니다. 디바이스 제어 콘솔에서 다음을 선
택합니다.
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Note

챠량의 속도가 너무 높게 설정되어 있으면 보정 과정에서 너무 빠르게 작동하여 자칫 
환경, 차량 또는 기타 주변 물체가 손상될 수 있습니다. 여기에서 설명하는 대로 차량
을 들어 올려야 하지만 양손으로 붙잡아서도 안 됩니다.

b. 정지 속도를 보정하려면 왼쪽 또는 오른쪽 화살표를 눌러 바퀴의 회전이 멈출 때까지 장치 제
어 콘솔의 정지 속도에서 정지 값을 점진적으로 변경합니다. 다음을 선택합니다.

Note

잡음이 들리기 시작할 때까지 정지 값을 왼쪽 또는 오른쪽으로 계속 누르면 바퀴가 움
직이기 시작합니다. 따라서 이상적인 정지 속도 지점은 두 값의 중앙 값입니다. 예를 
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들어 왼쪽 16에서, 그리고 오른쪽 -4에서 잡음이 들리기 시작하면 최적의 정지 값은 
10입니다.

c. 차량의 순방향을 설정하려면 차량을 화면 또는 아래 이미지와 같이 놓고 왼쪽/오른쪽 화살표
를 눌러 바퀴를 회전시킵니다. 바퀴가 시계 방향으로 회전하면 순방향이 설정된 것입니다. 그
렇지 않다면 역방향을 전환합니다. 다음을 선택합니다.

Note

AWS re:Invent 2018에서 배포된 차량의 정방향이 역방향으로 설정될 수 있습니다. 이
때는 반드시 역방향을 전환해야 합니다.

d. 최대 전진 속도를 보정하려면 최대 전진 속도에서 슬라이더를 왼쪽 또는 오른쪽으로 가볍게 
움직여 예상 속도 값이 시뮬레이션에 지정된 최대 속도와 같거나 비슷하도록 최대 전진 속도
값 수치를 양수 값으로 점진적으로 조정합니다. 다음을 선택합니다.
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Note

차량의 실제 최대 속도는 트랙 표면의 마찰력과 차량 배터리 레벨에 따라 다릅니다. 
따라서 차량의 스로틀 제한을 시뮬레이션 훈련에서 지정하는 최대 속도보다 20~30% 
높게 설정하면 유연한 보정이 가능합니다. 일반적으로 최대 속도 값은 녹색 영역에서 
벗어나지 않도록 설정해야 합니다. 이 범위를 벗어나면 차량이 너무 빠르게 주행할 가
능성이 높아져 파손 위험이 큽니다. 또한 훈련 행동 공간은 2m/s보다 큰 최대 속도를 
지원하지 않습니다.

e. 최대 후진 속도를 보정하려면 최대 후진 속도에서 슬라이더를 왼쪽 또는 오른쪽으로 가볍게 
움직여 예상 속도 값이 시뮬레이션에 지정된 최대 속도와 같거나 비슷하도록 최대 후진 속도
값 숫자를 음수 값으로 점진적으로 조정합니다. 완료를 선택합니다.
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Note

AWS DeepRacer 차량은 자율 주행 모드에서 역방향 속도를 사용하지 않습니다. 역방
향 속도는 차량의 수동 주행 모드를 편안하게 제어할 수만 있다면 어떠한 값으로도 설
정할 수 있습니다.

이것으로 AWS DeepRacer 차량의 최대 속도 보정이 완료됩니다.

AWS DeepRacer 차량에 모델 업로드

AWS DeepRacer 차량 자율 주행을 시작하려면 먼저 1개 이상의 AWS DeepRacer 모델을 AWS 
DeepRacer 차량에 업로드해야 합니다.

또한 모델을 업로드하려면 먼저 모델을 훈련 및 평가해야 합니다. 모델 훈련은 AWS DeepRacer 콘솔
에서 가능합니다. 훈련을 마치면 모델 아티팩트를 Amazon S3 스토리지에서 컴퓨터에서 액세스할 수 
있는 (로컬 또는 네트워크) 드라이브로 다운로드해야 합니다.

훈련된 모델을 차량에 업로드하는 방법

1. 디바이스 콘솔의 기본 탐색 창에서 모델을 선택합니다.
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2. 모델 페이지의 모델 목록 위에서 업로드를 선택합니다.

3. 파일 선택기에서 모델 아티팩트를 다운로드한 드라이브 또는 공유 폴더로 이동하고, 업로드할 압
축된 모델 파일(*.tar.gz 확장자)을 선택합니다.

제대로 업로드된 모델만 모델 목록에 추가되며, 자율 주행 모드에서 이를 차량의 추론 엔진에 로드
할 수 있습니다. 모델을 차량의 추론 엔진에 로드하는 방법에 대한 지침은 AWS DeepRacer 차량 
자율 주행 단원을 참조하십시오.

AWS DeepRacer 차량을 운전해 보십시오.

AWS DeepRacer 차량 설정 후에는 차량을 수동으로 주행하기 시작하거나 차량의 디바이스 콘솔을 사
용하여 자율적으로 주행하도록 둘 수 있습니다.

자율 주행을 하려면 AWS DeepRacer 모델을 훈련하고, 훈련된 모델 아티팩트를 차량에 배포해야 합니
다. 자율 레이싱 모드에서 추론 엔진에서 실행 중인 모델은 차량의 주행 방향과 속도를 제어합니다. 훈
련된 모델을 차량으로 다운로드하지 않은 상태에서는 차량의 디바이스 콘솔을 사용하여 차량을 수동
으로 운전할 수 있습니다.

자율 주행 시 차량의 성능에 영향을 미치는 요인들이 많습니다. 훈련된 모델과 차량 보정을 비롯해 표
면 마찰, 색상 대비, 조명 반사 같은 트랙 조건도 여기에 포함됩니다. 차량이 최적의 성능을 발휘하려면 
시뮬레이션에서 실제 환경으로 이어지는 모델 전환이 정확하고, 적합하고, 유의적이어야 합니다. 자세
한 내용은 the section called “실제 환경에 대한 훈련 최적화” 섹션을 참조하십시오.

AWS DeepRacer 차량 수동 주행

훈련된 모델이 없거나, 혹은 훈련된 모델을 AWS DeepRacer 차량에 배포하지 않았다면 자율 주행이 
어렵습니다. 하지만 수동으로 운전할 수는 있습니다.
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AWS DeepRacer 차량을 수동으로 주행하려면 아래 단계를 따릅니다.

AWS DeepRacer 차량을 수동으로 주행하는 방법

1. AWS DeepRacer 차량이 Wi-Fi 네트워크에 연결된 상태에서 지침에 따라 차량의 디바이스 제어 콘
솔에 로그인합니다.

2. 차량 제어 페이지의 제어에서 수동 운전을 선택합니다.

3. 클릭 또는 터치하여 주행 시작 아래에서 주행 패드 내 위치를 클릭하거나 터치하여 차량을 주행합
니다. 차량의 전방 카메라에서 수집한 이미지가 카메라 스트림 아래 비디오 플레이어에 표시됩니
다.

4. 차량을 운전하는 동안 디바이스 콘솔에서 비디오 스트림을 켜거나 끄려면 카메라 스트림 화면에
서 비디오 스트림 옵션을 전환합니다.

5. 3단계부터 반복하여 차량을 다른 위치로 주행합니다.

AWS DeepRacer 차량 자율 주행

자율 주행을 시작하려면 차량을 물리적 트랙 위에 놓고 다음과 같이 따릅니다.
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AWS DeepRacer 차량을 자율 주행하는 방법

1. 지침에 따라 차량의 디바이스 콘솔에 로그인한 후 다음과 같은 방법으로 자율 주행을 시작합니다.

2. 차량 제어 페이지의 제어에서 자율 주행을 선택합니다.

3. 모델 선택 드롭다운 목록에서 업로드된 모델을 선택합니다. 모델 로드를 선택합니다. 그러면 모델
이 추론 엔진에 로드되기 시작합니다. 로딩 프로세스는 약 10초 걸립니다.

4. 차량의 최대 속도 설정을 모델 훈련 시 사용한 최대 속도의 비율로 조정합니다.

이때 차량의 최대 속도는 실제 트랙의 표면 마찰 등 몇 가지 요인으로 인해 훈련 시 사용한 최대 속
도보다 느릴 수 있습니다. 최적의 설정을 찾으려면 실험이 필요합니다.

AWS DeepRacer 차량 자율 주행 119



AWS DeepRacer 개발자 가이드

5. 차량 출발을 선택하여 차량을 자율 주행합니다.

6. 차량을 운전하는 동안 디바이스 콘솔에서 비디오 스트림을 켜거나 끄려면 카메라 스트림 화면에
서 비디오 스트림 옵션을 전환합니다.

7. 물리적 트랙에서 또는 디바이스 콘솔의 스트리밍 비디오 플레이어에서 차량이 주행하는 모습을 
살펴봅니다.

8. 차량을 멈추려면 차량 정지을 선택합니다.

동일한 모델이나 다른 모델로 3단계부터 주행을 반복합니다.

AWS DeepRacer 차량 설정 검사 및 관리

초기 설정 이후 AWS DeepRacer 디바이스 제어 콘솔을 사용해 차량의 설정을 관리할 수 있습니다. 작
업에는 다음이 포함됩니다.

• 다른 Wi-Fi 네트워크 선택

• 디바이스 콘솔 암호 재설정

• 디바이스 SSH 설정 활성화 또는 비활성화

• 차량의 미등 LED 색상 구성

• 디바이스 소프트웨어 및 하드웨어 버전 검사
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• 차량 배터리 수준 확인

아래 절차에서는 위의 작업을 안내합니다.

차량 설정을 검사하고 관리하려면

1. AWS DeepRacer 차량이 Wi-Fi 네트워크에 연결된 상태에서 지침에 따라 차량의 디바이스 제어 콘
솔에 로그인합니다.

2. 기본 탐색 창에서 설정을 선택합니다.

3. 설정 페이지에서 다음 중 원하는 작업 하나를 실행합니다.
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a. 다른 Wi-Fi 네트워크를 선택하려면 네트워크 설정에서 편집을 선택한 다음 아래 단계를 따르
십시오.

i. 네트워크 설정 편집에서 보이는 것처럼 지침에 따라 USB-USB-C 케이블을 사용해 차량
을 컴퓨터에 연결합니다. USB 연결 상태가 연결 상태가 되면 deepracer.aws로 이동 버튼
을 선택하여 디바이스 콘솔 로그인 페이지를 엽니다.
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ii. 디바이스 콘솔 로그인 페이지에서 차량 하단에 인쇄된 암호를 입력하고 차량 액세스을 
선택합니다.

iii. Wi-Fi 네트워크 세부 정보 아래 있는 드롭다운 목록에서 Wi-Fi 네트워크를 선택하여 해당 
네트워크의 암호를 입력한 후 연결을 선택합니다.

iv. Wi-Fi 연결을 나타내는 차량 상태가 연결 상태가 되면 다음을 선택하여 디바이스 콘솔의
설정 페이지로 돌아갑니다. 그러면 새로운 차량 IP 주소가 표시됩니다.
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b. 디바이스 콘솔에 로그인하기 위한 암호를 재설정하려면 디바이스 콘솔 암호 편집을 선택한 
다음 아래 단계를 따르십시오.

i. 디바이스 콘솔 암호 편집 페이지에서 새 비밀번호에 새로운 암호를 입력합니다.

ii. 암호 확인에 새로운 암호를 다시 입력하여 변경 여부를 확정합니다. 계속 하려면 이때 입
력하는 암호 값이 동일해야 합니다.

iii. 비밀번호 변경을 선택하여 작업을 완료합니다. 이 옵션은 위 단계에서 유효한 암호 값을 
입력하여 확인한 경우에만 활성화됩니다.

c. 차량에 대한 SSH 연결을 활성화하거나 비활성화하려면 디바이스 SSH에 대해 편집을 선택한 
다음 활성화 또는 비활성화를 선택합니다.
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4. 트랙에서 차량을 구별하기 쉽도록 차량의 미등 LED 색상을 변경하려면 설정 페이지에서 LED 색
상에 대해 편집을 선택하고 다음과 같이 하십시오.

a. LED 색상 편집 페이지의 LED 색상 선택 드롭다운 목록에서 사용 가능한 색상을 선택합니다.

동시에 트랙을 주행하는 다른 차량과 자신의 차량을 식별하는 데 도움이 될 수 있는 색상을 선
택해야 합니다.

b. 변경 사항 저장을 선택하여 작업을 완료합니다.
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변경 사항 저장 기능은 색상을 선택해야만 활성화됩니다.

5. 디바이스의 소프트웨어 및 하드웨어 버전을 검사하고 시스템 및 카메라 구성을 알아보려면 설정
아래의 정보 섹션을 확인합니다.

6. 차량의 배터리 충전 수준을 검사하려면 기본 탐색 창의 아래쪽 부분을 확인합니다.

AWS DeepRacer 차량 로그 보기

AWS DeepRacer 차량은 작업 이벤트를 기록하기 때문에 차량 작동 시 발생한 문제를 해결하는 데 유
용합니다. AWS DeepRacer 차량 로그는 다음과 같이 두 가지 유형이 있습니다.

• 시스템 이벤트 로그는 프로세스 관리, Wi-Fi 연결, 암호 재설정 이벤트 등 차량의 컴퓨터 운영 체제에
서 발생하는 작업을 추적합니다.

• 로봇 운영 체제 로그는 차량 주행, 비디오 스트리밍, 정책 추론 작업 등 로봇 작업 시 차량의 운영 체
제 노드에서 일어나는 작업 상태를 기록합니다.

다음과 같은 방법으로 디바이스 로그를 확인합니다.

1. AWS DeepRacer 차량이 Wi-Fi 네트워크에 연결된 상태에서 지침에 따라 차량의 디바이스 제어 콘
솔에 로그인합니다.

2. 디바이스 콘솔의 기본 탐색 창에서 로그를 선택합니다.

3. 시스템 이벤트를 보려면 시스템 이벤트 로그에 있는 이벤트 목록을 아래로 내리면서 확인합니다.
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4. 로봇 운영 체제 이벤트를 보려면 로봇 운영 체제 로그에 있는 이벤트 목록을 아래로 내리면서 확인
합니다.
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AWS DeepRacer 디바이스 업데이트 및 복원

AWS DeepRacer 디바이스를 Ubuntu 20.04 Focal Fossa, Intel® OpenVINO™ 툴킷 2021.1.110, 
ROS2 Foxy Fitzroy 및 Python 3.8 등의 최신 소프트웨어 스택으로 업데이트하십시오. 이 업데이트는 
AWS DeepRacer 오픈 소스 프로젝트를 실행하는 데 필요하지만 그 외에는 선택 사항입니다. AWS 
DeepRacer는 Ubuntu 20.04 Focal Fossa와 ROS2 Foxy Fitzroy만 지원합니다.

Important

새 AWS DeepRacer 소프트웨어 스택으로 업데이트하면 AWS DeepRacer 디바이스의 모든 데
이터가 삭제됩니다.

주제

• AWS DeepRacer 디바이스에서 현재 실행 중인 소프트웨어 버전을 확인하십시오.

• AWS DeepRacer 디바이스를 Ubuntu 20.04 소프트웨어 스택으로 업데이트할 준비를 하십시오.

• AWS DeepRacer 디바이스를 Ubuntu 20.04 소프트웨어 스택으로 업데이트하십시오.

AWS DeepRacer 디바이스에서 현재 실행 중인 소프트웨어 버전을 
확인하십시오.

AWS DeepRacer 디바이스에서 현재 실행 중인 소프트웨어 버전을 확인하려면

1. AWS DeepRacer 디바이스 콘솔에 로그인합니다. 방법을 알아보려면 the section called “디바이스 
콘솔 시작”의 단계를 따르십시오.

2. 탐색 창에서 설정을 선택합니다.

3. 정보 섹션을 확인하여 AWS DeepRacer 차량이 현재 실행 중인 소프트웨어 버전을 확인하십시오.
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AWS DeepRacer 디바이스를 Ubuntu 20.04 소프트웨어 스택으로 업
데이트할 준비를 하십시오.

이 주제에서는 AWS DeepRacer Ubuntu 설치 미디어를 생성하는 프로세스를 안내합니다. 부팅 가능한 
USB 드라이브를 준비하려면 추가 하드웨어가 필요합니다.

사전 조건

시작하기 전에 다음 항목을 준비해야 합니다.

• AWS DeepRacer 디바이스

• USB 플래시 드라이브 1개, 32GB 이상

• 사용자 지정 AWS DeepRacer  Ubuntu ISO 이미지.

• 최신 AWS DeepRacer 소프트웨어 업데이트 패키지.

• 운영 체제와 호환되는 UNetbootin의 사본.

• USB 설치 미디어를 준비하기 위해 Ubuntu, Windows 또는 macOS를 실행하는 컴퓨터 HDMI 타입 A 
케이블로 마우스, 키보드 및 모니터를 연결하여 AWS DeepRacer 디바이스의 컴퓨팅 모듈을 Linux 
컴퓨터처럼 사용할 수도 있습니다.

준비

AWS DeepRacer 업데이트 미디어를 준비하려면 다음 작업을 수행합니다.
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• USB 드라이브를 다음 2개 파티션으로 포맷합니다.

• 4GB, FAT32 부트 파티션

• 최소 18GB의 NTFS 데이터 파티션

• 재부팅 시 업데이트를 시작하도록 USB 드라이브를 부팅 가능하도록 설정합니다.

• 필요한 사용자 지정 Ubuntu ISO 이미지를 부트 파티션으로 굽습니다.

• 필요한 업데이트 파일을 USB 드라이브의 데이터 파티션에 복사합니다.

부팅 가능한 USB 드라이브 준비

다음 지침에 따라 Ubuntu(리눅스), 윈도우 또는 macOS에서 AWS DeepRacer 업데이트 미디어를 준비
하십시오. 사용 중인 컴퓨터에 따라 특정 작업은 운영 체제마다 다를 수 있습니다. 사용 중인 운영 체제
에 해당하는 탭을 선택합니다.

Ubuntu

여기의 지침에 따라 AWS DeepRacer 디바이스의 컴퓨팅 모듈을 포함한 Ubuntu 컴퓨터를 사용하
여 AWS DeepRacer 디바이스용 업데이트 미디어를 준비하십시오. 다른 Linux 배포판을 사용하는 
경우 apt-get * 명령을 운영 체제의 패키지 관리자와 호환되는 것으로 바꾸십시오.

USB 드라이브를 지우고 파티션을 나누려면

1. 다음 명령을 실행하여 GParted를 설치해 시작합니다.

sudo apt-get update; sudo apt-get install gparted
sudo gparted

2. USB 드라이브를 지우려면 디바이스 경로가 필요합니다. GParted 콘솔에서 찾아서 USB 드라
이브를 지우려면 다음을 수행하십시오.

a. 메뉴 막대에서 보기를 선택한 다음 디바이스 정보를 선택합니다. 선택한 디스크의 모델,
크기 및 경로를 보여주는 사이드바가 나타납니다.

b. 메뉴 막대의 GParted로 이동하여 USB 드라이브를 선택한 다음 디바이스를 선택하고 마
지막으로 목록에서 USB 드라이브를 선택합니다. 디바이스 설명에 표시된 크기 및 모델을
USB 드라이브와 일치시키십시오.

c. 올바른 디스크를 선택했는지 확인했으면 기존 파티션을 모두 삭제하십시오.

파티션이 잠긴 경우 콘텍스트(마우스 오른쪽 버튼 클릭) 메뉴를 열고 unmount(탑재 해
제)를 선택합니다.
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3. 4GB의 용량이 남아 있는 FAT32 파티션을 생성하려면 왼쪽 상단에서 파일 아이콘을 선택하고, 
다음과 같이 파라미터를 설정한 다음 추가를 선택합니다.

이전의 여유 공간: 1

새 용량:4096

이후의 여유 공간: <remaining size>

다음 단위로 맞춤: MiB

다음으로 생성: Primary Partition

파티션 이름:

파일 시스템: fat32

레이블: BOOT

4. 18GB 이상의 용량이 남아 있는 NTFS 파티션을 생성하려면 파일 아이콘을 선택하고, 다음과 
같이 파라미터를 설정한 다음 추가를 선택합니다.

이전의 여유 공간: 0

새 용량:<remaining size>

이후의 여유 공간: 0

다음 단위로 맞춤: MiB

다음으로 생성: Primary Partition

파티션 이름:

파일 시스템: nfts

레이블: Data

5. 메뉴 표시줄에서 편집을 선택한 다음 모든 작업에 적용을 선택합니다. 변경 내용을 적용할지 
묻는 경고 메시지가 나타납니다. 적용를 선택합니다.

6. FAT32 및 NTFS 파티션을 만든 후에는 USB 드라이브 파티션 정보가 GParted 콘솔에 나타납
니다. 다음 단계를 완료하는 데 필요하므로 BOOT 파티션의 드라이브 경로를 기록해 둡니다.
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USB 드라이브가 FAT32 파티션에서 부팅 가능하도록 하려면

1. 필수 조건 섹션에서 사용자 지정 Ubuntu ISO 이미지를 다운로드했는지 확인하십시오.

2. Ubuntu 20.04를 사용하는 경우 바이너리 파일을 사용하여 UNetbootin을 실행해야 합니다. 방
법:

a. 최신 UNetbootin 바이너리 파일을 다운로드 폴더에 다운로드하십시오. 이 예제에서는
unetbootin-linux64-702.bin을 사용합니다.

b. Ctrl+Alt+T를 눌러 터미널 창을 엽니다. 또는 메뉴 막대에서 활동을 선택하고 검색 창에
terminal을 입력한 다음 터미널 아이콘을 선택합니다.

c. 다음 명령을 사용하여 바이너리 파일 위치로 이동하고 파일에 실행 권한을 부여한 다음 
UNetbootin을 실행합니다. 다운로드한 바이너리 파일의 버전과 버전이 일치하지 않는 경
우 명령에서 파일 이름을 조정해야 합니다.

cd Downloads
sudo chmod +x ./unetbootin-linux64-702.bin
sudo ./unetbootin-linux64-702.bin

이전 Ubuntu 버전을 사용하는 경우 다음 명령을 실행하여 리포지토리에서 UNetbootin을 설치
합니다.

sudo add-apt-repository ppa:gezakovacs/ppa
sudo apt-get update; sudo apt-get install unetbootin
sudo unetbootin

3. UNetbootin 콘솔에서 다음을 수행합니다.

a. 디스크 이미지 라디오 버튼을 선택합니다.

b. 디스크 이미지 유형의 경우 드롭다운 메뉴에서 ISO를 선택합니다.

c. 파일 선택기를 열고 사전 요구 사항 섹션에 제공된 Ubuntu ISO를 선택합니다.

d. 유형에서 USB 드라이브를 선택합니다.

e. 드라이브의 경우 BOOT 파티션의 드라이브 경로를 선택하십시오. 여기서는 /dev/sda1.

f. 확인을 선택합니다.
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Tip

/dev/sda1 탑재되지 않음 알림 메시지가 표시되면 확인를 선택하고, USB 드라이브를 
뺐다가 다시 꽂은 다음 위의 단계에 따라 Ubuntu ISO 이미지를 생성합니다.

AWS DeepRacer 업데이트 파일을 NTFS 파티션으로 추출하려면

1. 사전 요구 사항 섹션에서 다운로드한 소프트웨어 업데이트 패키지의 압축을 풉니다.

2. 업데이트 패키지의 내용을 USB 드라이브의 데이터(NTFS) 파티션 루트에 추출합니다.

Windows

여기의 지침에 따라 Windows 컴퓨터를 사용하여 AWS DeepRacer 디바이스용 업데이트 미디어를 
준비하십시오.

USB 드라이브를 지우려면

1. Windows 명령 프롬프트를 열고, diskpart를 입력한 다음 확인을 선택하여 Windows 
DiskPart를 시작합니다.
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2. Microsoft DiskPart의 터미널이 열리면 사용 가능한 디스크를 나열하고 DISKPART> 프롬프트 
다음에 list disk을 입력하여 정리할 USB 드라이브를 찾으십시오.

3. USB 드라이브에 해당하는 디스크를 선택합니다. 예를 들어 DISKPART> 프롬프트 다음에
select Disk 2을 입력했습니다. 다음 단계는 되돌릴 수 없으므로 출력을 주의 깊게 읽고 정
리할 디스크를 선택했는지 확인하십시오.

4. 올바른 디스크를 선택했는지 확인했으면 DISKPART> 프롬프트 다음에 Clean를 입력합니다.

5. DISKPART> 프롬프트가 표시된 후 다시 list disk을 입력하십시오. 테이블에서 정리한 디
스크를 찾아 디스크 크기를 여유 디스크 공간과 비교합니다. 두 값이 일치하면 정리에 성공한 
것입니다.

6. DISKPART> 프롬프트 다음에 Exit를 입력하여 Windows DiskPart 콘솔을 종료합니다.

USB 드라이브를 파티셔닝하려면

1. Windows 명령 프롬프트를 열고, diskmgmt.msc를 입력한 다음 확인을 클릭하여 디스크 관리
콘솔을 시작합니다.

2. 디스크 관리 콘솔에서 USB 드라이브를 선택합니다.

3. 4GB 용량의 FAT32 파티션을 만들려면 USB 드라이브의 할당되지 않은 공간에서 컨텍스트 메
뉴(오른쪽 클릭)를 열고 새 단순 볼륨을 선택합니다. 새로운 단순 볼륨 만들기 마법사가 나타납
니다.

4. 새로운 단순 볼륨 만들기 마법사가 나타나면 다음을 수행합니다.

a. 볼륨 크기 지정 페이지에서 다음 파라미터를 설정하고 다음을 선택합니다.

단순 볼륨 크기(MB): 4096

b. 드라이브 문자 또는 경로 할당 페이지에서 다음 드라이브 문자 할당: 라디오 버튼을 선택
하고 드롭다운 목록에서 드라이브 문자를 선택한 후 다음을 선택합니다. 할당된 드라이브 
문자를 기록해 두십시오. 나중에 FAT32 파티션을 부팅할 수 있게 하려면 이 문자가 필요
합니다.

c. 파티션 포맷 페이지에서 다음 설정으로 이 볼륨 포맷 라디오 버튼을 선택하고 다음 파라미
터를 설정한 후 다음을 선택합니다.

파일 시스템: FAT32

할당 단위 크기: Default

볼륨 라벨: BOOT
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빠른 포맷 수행을 체크된 상태로 두십시오.

5. 남은 디스크 용량으로 NTFS 파티션을 만들려면 USB 드라이브의 남은 할당되지 않은 공간에
서 컨텍스트 메뉴(마우스 오른쪽 버튼 클릭)를 열고 새 단순 볼륨을 선택합니다. 새로운 단순 
볼륨 만들기 마법사가 나타납니다.

6. 새로운 단순 볼륨 만들기 마법사가 나타나면 다음을 수행합니다.

a. 볼륨 크기 지정 페이지에서 최대 디스크 공간(MB)과 일치하도록 단순 볼륨 크기(MB)를 설
정한 후 다음을 선택합니다.

b. 드라이브 문자 또는 경로 할당 페이지에서 다음 드라이브 문자 할당: 라디오 버튼을 선택
하고 드롭다운 목록에서 드라이브 문자를 선택한 후 다음을 선택합니다.

c. 파티션 포맷 페이지에서 다음 설정으로 이 볼륨 포맷 라디오 버튼을 선택하고 다음 파라미
터를 설정한 후 다음을 선택합니다.

파일 시스템: NTFS

할당 단위 크기: Default

볼륨 라벨: Data

빠른 포맷 수행을 체크된 상태로 두십시오.

USB 드라이브가 FAT32 파티션에서 부팅 가능하도록 하려면

1. 필수 조건 섹션에서 사용자 지정된 Ubuntu ISO 이미지를 다운로드했는지 확인하십시오.

2. UNetbootin을 다운로드한 후 UNetbootin 콘솔을 시작하십시오.

3. UNetbootin 콘솔에서 다음을 수행합니다.

a. Disk image 라디오 버튼을 선택합니다.

b. 디스크 이미지의 경우 드롭다운 목록에서 ISO를 선택합니다.

c. File Picker를 연 다음 사용자 지정 Ubuntu ISO 파일을 선택합니다.

d. 유형에서 USB 드라이브를 선택합니다.

e. 드라이브의 경우, 생성한 FAT32 파티션에 해당하는 드라이브 문자를 선택합니다. 우리의 
경우에는 E:\입니다.

f. 확인을 선택합니다.
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AWS DeepRacer 업데이트 파일을 NTFS 파티션으로 추출하려면

1. 사전 요구 사항 섹션에서 다운로드한 소프트웨어 업데이트 패키지의 압축을 풉니다.

Tip

즐겨 사용하는 도구로 파일의 압축을 풀 수 없는 경우 PowerShell Expand-Archive 명
령을 사용하십시오.

2. 업데이트 패키지의 내용을 USB 드라이브의 데이터(NTFS) 파티션 루트에 추출합니다.

macOS

여기의 지침에 따라 Mac을 사용하여 AWS DeepRacer 디바이스용 업데이트 미디어를 준비하십시
오.

USB 드라이브를 지우고 파티션을 나누려면

1. Mac에 USB 드라이브를 꽂습니다.
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2. Command+스페이스바를 눌러 Spotlight 검색 필드를 연 다음 입력하십시오 Disk Utility.

또는 Finder->응용 프로그램->유틸리티->디스크 유틸리티를 선택하여 디스크 유틸리티를 엽
니다.

3. 메뉴 막대에서 보기를 선택한 다음 모든 디바이스 보기를 선택합니다.

4. 사이드바의 외장에서 포맷하려는 USB 드라이브를 선택한 다음 지우기를 선택합니다.

5. 새 창에 USB 드라이브를 지울 것인지 묻는 메시지가 표시되며 이름, 형식 및 파티션 구성표를 
변경할 수 있습니다. 아직 이름을 변경할 필요는 없습니다. 형식 및 구성표에서 다음 옵션을 선
택하고 지우기를 선택합니다.

• 형식: Mac OS 확장(저널링)

• 구성표: GUID 파티션 맵

삭제 프로세스가 완료되면 대화상자 창에서 완료를 선택합니다.

6. 기본 디스크 유틸리티 창의 사이드바에서 USB 드라이브를 선택하고 상단의 도구 모음에서 파
티션을 선택합니다. 파티션 디바이스 "YOUR-USB-DRIVE"?라는 제목의 팝업창이 뜹니다. 추가
(+) 버튼을 선택하여 새 파티션을 생성합니다.

7. 새 파티션을 만든 후에는 파티션 정보에서 다음을 선택하고 입력합니다.

• 이름: BOOT

• 형식: MS-DOS(FAT)

• 크기:  4 GB

Tip

MS-DOS(FAT)를 형식으로 선택한 후 크기 입력 상자가 회색으로 표시되면 파티션 그
래프의 크기 조정 컨트롤을 BOOT 파티션이 4GB가 될 때까지 드래그할 수 있습니다.

아직 적용을 선택하지 마십시오.

8. 다른 무제 파티션을 선택하고 파티션 정보에서 다음 옵션을 선택한 후 입력합니다.

• 이름: Data

• 형식: ExFAT

• 크기: USB 드라이브의 남은 공간(GB)
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적용을 선택합니다.

9. USB 드라이브에 수행될 변경 사항을 보여주는 새 창이 나타납니다. 변경 내용이 올바른지 확
인하십시오. 새 파티션 생성을 확인하고 시작하려면 파티션을 선택합니다.

10. 디스크 유틸리티 콘솔의 사이드바에서 BOOT 파티션을 선택한 다음 툴바에서 정보를 선택합
니다. BSD 디바이스 노드 값을 기록해 두십시오. 이 자습서에서 사용된 값과 다를 수 있습니다. 
이 경우 할당된 값은 disk4s2입니다. USB 드라이브를 FAT32 파티션에서 부팅 가능하도록 
설정할 때 이 경로를 입력해야 합니다.

USB 드라이브가 FAT32 파티션에서 부팅 가능하도록 하려면

1. 필수 조건 섹션에서 사용자 지정된 Ubuntu ISO 이미지를 다운로드했는지 확인하십시오.

2. UNetbootin을 다운로드한 후 컨텍스트 메뉴(마우스 오른쪽 버튼 클릭) 에서 열기를 선택합니
다. 응용 프로그램을 열 것인지 묻는 보안 메시지가 나타나면 열기를 선택하여 UNetBootin 콘
솔을 시작합니다.

Apple Silicon이 설치된 Mac을 사용 중이고 열기를 선택한 후 UNetBootin 콘솔이 표시되지 않
는 경우, 다음 단계에 따라 Rosetta 2가 설치되어 있는지 확인하십시오.

a. Finder > 응용 프로그램 > 유틸리티 > 터미널을 선택하여 터미널 창을 엽니다.

b. 다음 명령을 입력하여 Rosetta 2를 설치합니다.

softwareupdate --install-rosetta

c. UnetBootin을 다시 열어 보십시오.

3. UNetbootin 콘솔에서 다음을 수행합니다.

a. Disk image 라디오 버튼을 선택합니다.

b. 디스크 이미지의 경우 드롭다운 목록에서 ISO를 선택합니다.

c. File Picker를 연 다음 사용자 지정 Ubuntu ISO 파일을 선택합니다.

d. 유형에서 USB 드라이브를 선택합니다.

e. 드라이브의 경우, BOOT 파티션의 BSD 디바이스 노드를 선택하십시오(여기서는, /dev/
disk4s2).

f. 확인을 선택합니다.
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Tip

/dev/disk4s2이 탑재되지 않음 알림 메시지가 표시되면 확인를 선택하여 메세지를 닫
고, USB 드라이브를 뺐다가 다시 꽂은 다음 위의 단계에 따라 Ubuntu ISO 이미지를 생
성합니다.

AWS DeepRacer 업데이트 파일을 ExFAT 파티션으로 추출하려면

1. 사전 요구 사항 섹션에서 다운로드한 소프트웨어 업데이트 패키지의 압축을 풉니다.

2. 업데이트 패키지의 내용을 USB 드라이브의 데이터(ExFAT) 파티션 루트에 추출합니다.

AWS DeepRacer 디바이스를 Ubuntu 20.04 소프트웨어 스택으로 업
데이트하십시오.
이전 단계에서 설명한 대로 USB 업데이트 미디어를 생성하면 AWS DeepRacer 디바이스를 Ubuntu 
20.04 Focal Fossa, Intel® OpenVINO™ 툴킷 2021.1.110, ROS2 Foxy Fitzroy 및 Python 3.8 등의 최신 
소프트웨어 스택으로 업데이트할 수 있습니다.
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Important

새 AWS DeepRacer 소프트웨어 스택으로 업데이트하면 AWS DeepRacer 디바이스의 모든 데
이터가 삭제됩니다.

AWS DeepRacer 디바이스 소프트웨어를 Ubuntu 20.04 스택으로 업데이트하려면

1. AWS DeepRacer 디바이스를 모니터에 연결합니다. HDMI-HDMI 케이블, HDMI-DVI 케이블 또는 
이와 유사한 케이블이 필요합니다. 케이블의 HDMI 끝을 컴퓨팅 모듈의 HDMI 포트에 삽입하고 반
대쪽 끝을 모니터의 호환 포트에 연결합니다.

2. USB 키보드와 마우스를 연결합니다. AWS DeepRacer 디바이스의 컴퓨팅 모듈에는 차량 전면 양
쪽에 카메라가 연결된 포트를 포함하여 3개의 USB 포트가 있습니다. 4번째 USB 포트는 차량 뒷
면의 컴퓨팅 배터리와 LED 테일라이트 사이의 공간에 있습니다.

3. USB 업데이트 미디어를 컴퓨팅 모듈의 사용 가능한 USB 포트에 삽입합니다. 전원을 켜거나 AWS 
DeepRacer 디바이스를 재설정하고 ESC 키를 반복해서 눌러 BIOS로 들어갑니다.

4. BIOS 창에서 Boot From File을 선택한 다음 부팅 파티션 이름이 있는 옵션을 선택합니다. 여기서
는 BOOT라고 되어 있는 옵션을 선택한 다음, <EFI>를 선택하고, <BOOT>를 선택하고, 마지막으
로 BOOTx64.EFI를 선택합니다.

5. 컴퓨팅 모듈이 부팅되면 진행 상황을 표시하는 터미널 창이 데스크탑에 나타납니다. AWS 
DeepRacer 디바이스는 10초 후에 업데이트 프로세스를 자동으로 시작합니다. 이 단계에서는 어
떠한 입력도 제공할 필요가 없습니다.

오류가 발생하고 업데이트에 실패하면 1단계부터 절차를 다시 시작합니다. 자세한 오류 메시지를 
보려면 USB 드라이브 데이터 파티션에서 생성된 result.log 파일을 확인합니다.

6. 업데이트가 완료될 때까지 기다립니다. 공장 초기화가 완료되면 터미널 창이 자동으로 닫힙니다.

7. 디바이스 소프트웨어가 업데이트된 후 컴퓨팅 모듈에서 USB 드라이브를 분리합니다. 이제 AWS 
DeepRacer 디바이스를 재부팅하거나 종료할 수 있습니다.

8. AWS DeepRacer 디바이스는 업데이트 후 기본적으로 다음과 같은 사용자 자격 증명을 사용합니
다. 처음 로그인할 때 암호를 변경하라는 메시지가 표시됩니다.

사용자: Deepracer

암호: deepracer
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AWS DeepRacer를 위한 물리적 트랙 빌드

이번 단원에서는 AWS DeepRacer 모델에 사용할 물리적 트랙을 빌드하는 방법에 대해서 설명합니다. 
AWS DeepRacer를 자율 주행하면서 물리적 환경에서 강화 학습 모델을 테스트하려면 물리적 트랙이 
필요합니다. 물리적 트랙은 훈련에 사용되는 시뮬레이션 트랙과 유사하며 배포된 AWS DeepRacer 모
델을 훈련할 때 사용되는 환경을 복제합니다.

최상의 경험을 위해 사전 인쇄된 트랙과 트랙 장벽을 사용하는 것이 좋습니다. 사전 인쇄된 트랙과 장
벽을 사용하면 AWS DeepRacer 트랙 환경을 원활하게 설정하고 설치할 수 있습니다. 트랙을 처음부터 
새로 만드는 대신 미리 인쇄된 트랙 및 트랙 장벽 섹션을 조립합니다. 이벤트가 끝나면 사전 인쇄된 트
랙과 장벽을 분해 및 보관하여 향후 이벤트에 다시 사용할 수 있습니다. 사전 인쇄된 트랙과 장벽, 이벤
트 공간 및 기타 요구 사항 추정에 대한 세부 정보는 AWS DeepRacer Storefront에서 확인할 수 있습니
다.

주제

• 트랙 재료와 빌드 도구

• AWS DeepRacer을 위한 트랙 설치

• AWS DeepRacer 트랙 디자인 템플릿

트랙 재료와 빌드 도구

트랙을 빌드하려면 먼저 다음 재료와 도구를 준비해야 합니다.

주제

• 필요할 수 있는 재료

• 필요할 수 있는 도구

필요할 수 있는 재료

트랙 빌드를 위해 필요한 재료는 다음과 같습니다.

• 트랙 경계 재료:

너비가 약 2인치인 테이프를 사용해 트랙을 만들 수 있으며, 이때 테이프 색상은 어두운 색상의 트랙 
표면과 대비될 수 있도록 화이트 또는 오프-화이트이어야 합니다. 표면이 어두우면 화이트 또는 오
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프-화이트 테이프를 사용하십시오. 예를 들어 너비가 1.88인치인 펄 화이트 덕트 테이프 또는 너비가 
1.88인치인 (점착성이 비교적 낮은) 마스킹 테이프를 사용하면 됩니다.

• 트랙 표면 재료:

하드우드, 카페트, 콘크리트 또는 아스팔트 펠트 같이 어두운 색상이면서 단단한 바닥 위에 트랙을 
만들 수 있습니다. 특히 후자는 빛 반사를 최소화하여 실제 도로 표면과 거의 흡사합니다. 연결식 폼
이나 고무 패드도 훌륭한 재료입니다.

필요할 수 있는 도구

다음 도구는 트랙을 설계하여 빌드하는 데 필요하거나 효과적입니다.

• 줄자와 가위

성능이 좋은 줄자와 가위는 트랙을 빌드하는 데 반드시 필요합니다. 아직 준비하지 못했다면 줄자는 
여기에서, 혹은 가위는 여기에서 주문할 수 있습니다.

• 선택 사항인 설계 도구

나만의 트랙을 설계하고 싶다면 각도기, 자, 연필, 칼, 나침반이 필요할 수 있습니다.

AWS DeepRacer을 위한 트랙 설치

트랙을 빌드할 때는 직선 트랙이나 단일 회전 트랙 같이 간단한 설계부터 시작하는 것이 좋습니다. 그
런 다음 순환 트랙으로 넘어갈 수 있습니다. 여기에서는 단일 회전 트랙을 예로 들어 트랙을 빌드하는 
각 단계에 대해서 설명합니다. 먼저 트랙의 크기 요건부터 살펴보겠습니다.

주제

• 크기 요건

• 모델 성능 고려 사항

• 트랙 빌드 단계

크기 요건

트랙은 다음과 같은 요건을 따른다면 어떤 형상으로든 빌드할 수 있습니다.

• 최소 회전 반경:
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곡선 구간에서 회전 반경(r)은 아래 그림과 같이 원심부터 바깥쪽 경계까지입니다.

최소 회전 반경(rmin)은 코너에서 트랙 회전 각도(α)에 따라 달라지며, 다음과 같은 제한 조건을 따라
야 합니다.

• 트랙의 회전 각도가 α ≤ 90 degrees이고,

rmin ≥ 25 inches

30인치를 권장합니다.

• 트랙의 회전 각도가 α > 90 degrees이고, α

rmin ≥ 30 inches.

35인치를 권장합니다.

• 트랙 너비:

트랙 너비(wtrack)는 다음 제한 조건을 따라야 합니다.

wtrack ≥ 24 ± 3 inches.

• 트랙 표면:

트랙 표면은 평활하고 전체적으로 어두운 색상이어야 합니다. 최소 둘레 영역의 크기는 30 inches 
x 60 inches가 되어야 합니다.

크기 요건 143
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카페트가 깔려 있거나 목재 바닥도 좋습니다. 연결식 폼이나 고무 패드는 목재보다 시뮬레이션 환경
에 적합하지만 필수 조건은 아닙니다. 콘크리트 바닥은 표면의 빛 반사로 인해 문제를 일으킬 수도 
있습니다.

• 트랙 장벽

필수 조건은 아니지만 모든 지점에서 2피트 떨어진 거리에 높이가 2.5피트 이상인 균일한 색상의 장
벽으로 트랙을 둘러싸는 것이 좋습니다.

모델 성능 고려 사항

트랙 빌드 방식은 훈련된 모델의 안정성과 성능에 영향을 미칠 수 있습니다. 다음은 나만의 트랙을 빌
드할 때 고려해야 할 사항입니다.

1. 트랙 위에 또는 가까이 흰색 물체를 두지 마십시오. 가능하다면 트랙 또는 트랙 주변에서 흰색 물
체를 제거하는 것이 좋습니다. 이는 시뮬레이션 환경에서 훈련할 때는 트랙 경계만 흰색이라는 가
정을 전제로 하기 때문입니다.

2. 깨끗하고 끊김이 없는 테이프를 사용해 트랙 경계를 표시하십시오. 끊기거나 주름진 트랙 경계는 
훈련된 모델의 성능에 영향을 미칠 수 있습니다.

3. 빛을 반사하는 표면은 트랙 바닥으로 사용하지 마십시오. 밝은 조명으로 인한 눈부심은 줄이는 것
이 좋습니다. 직선 가장자리의 눈부심은 물체 또는 경계로 오해할 수 있습니다.

4. 트랙 라인 외에 다른 라인이 표시된 트랙 바닥은 사용하지 마십시오. 모델이 트랙 라인이 아닌 라
인까지 트랙의 일부로 인식할 수 있습니다.

5. 트랙 주변에 장벽을 세워 배경 물체로 인한 주의 산만을 줄이는 것이 좋습니다.

트랙 빌드 단계

앞에서도 언급했지만 여기에서는 가장 기본적인 단일 회전 트랙을 사용합니다. 여기 지침을 수정하여 
S-곡선, 순환, AWS re:invent 2018 트랙 등 더욱 복잡한 트랙을 만들 수도 있습니다.

AWS DeepRacer 단일 회전 트랙을 빌드하는 방법

1. 트랙에서 직선 구간을 만들 때는 아래 단계를 따르고 다이어그램을 참조하십시오.

a. 길이가 60인치인 테이프를 바닥에 붙여 직선 구간의 첫 번째 경계(1)를 설치합니다.
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b. 줄자를 사용해 두 번째 경계의 두 끝점인 (2) 및 (3)의 위치를 찾습니다. 첫 번째 경계의 두 끝
점에서 24인치를 떨어뜨려 두 끝점의 위치를 결정합니다.

c. 길이가 60인치인 테이프를 하나 더 바닥에 붙여 두 번째 경계를 설치하면서 두 끝점인 (2) 및 
(3)를 연결합니다.

여기에서 직선 구간은 길이가 60인치이고, 너비가 24인치라고 가정합니다. 하지만 길이와 너비는 
크기 요건만 충족한다면 사용 공간에 따라 조정할 수 있습니다.

2. 트랙에 60도 회전 구간을 만든다고 가정할 때 아래 단계를 따르고 다이어그램을 참조하십시오.

a. 줄자를 사용해 회전 반경(4-3 또는 4-6)의 원심(4)을 찾습니다. 테이프 조각을 붙여 원심을 
표시합니다.

b. 정삼각형을 그립니다. 이때 세 변은 (3-4), (4-6) 및 (6-3)입니다.
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트랙을 따라 60도 회전 구간을 만들려면 정삼각형(3-4-6)을 사용해 곡선 구간의 마지막 두 
끝점 (5) 및 (6)의 위치를 결정합니다. 다른 각도의 회전 구간을 원한다면 각도기(또는 각도기 
앱)을 사용해 곡선 구간의 마지막 두 끝점 (5) 및 (6)의 위치를 결정할 수 있습니다. 회전 반경 
편차는 단계 2에서 최소 회전 반경 요건을 충족하는 범위 내에서 허용됩니다.

c. 작은 길이의 테이프(예: 각 4인치)를 바닥에 붙이면서 곡선 경계 구간 (7)및 (8)을 설치하여 직
선 경계와 연결합니다. 두 곡선 경계가 평행할 필요는 없습니다.
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3. 다음과 같이 길이가 30인치이고 너비가 24인치인 다음 구간 길이로 트랙을 연장합니다.

a. 길이가 30인치인 테이프를 바닥에 붙여 가장자리(3-5)에 직각인 첫 번째 경계(4-8)를 설치합
니다.
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b. 줄자를 사용해 두 번째 경계의 끝점(9) 위치를 결정합니다. 이때 직선 길이는 사용 공간에 맞
춰 조정할 수 있습니다.

c. 길이가 30인치인 테이프를 하나 더 바닥에 붙여 가장자리(3-5)에 직각인 두 번째 경계(5-9)를 
설치합니다.

여기에서 두 번째 직선 구간은 길이가 30인치이고, 너비가 24인치라고 가정합니다. 하지만 길이와 
너비는 크기 요건을 충족하고 크기가 다른 트랙 구간과 일치한다면 사용 공간에 따라 조정할 수 있
습니다.

4. (선택 사항) 테이프를 각각 4인치로 절단한 후 트랙 중앙을 따라 2인치 간격으로 붙여서 중앙 점선
을 설치합니다.

이제 단일 회전 트랙의 빌드를 마쳤습니다. 차량이 주행 가능한 표면과 그렇지 않은 표면을 정확하게 
구분할 수 있도록 트랙 표면 색상과 충분히 대비되는 색상으로 트랙 외 표면을 도색해야 합니다. 또한 
안전을 위해 모든 지점에서 2피트 떨어진 거리에 높이가 2.5피트 이상인 균일한 색상의 장벽으로 트랙
을 둘러싸는 것도 좋습니다.

위의 지침을 적용하여 더욱 복잡한 형상으로 트랙을 연장할 수도 있습니다.
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AWS DeepRacer 트랙 디자인 템플릿

다음 트랙 디자인 템플릿은 이 섹션에 제시된 지침에 따라 구축할 수 있는 AWS DeepRacer 트랙을 보
여줍니다.

Note

이 섹션은 사전 인쇄된 상태로 사용 가능한 트랙용 템플릿도 제공합니다. 사전 인쇄된 트랙을 
조립하는 것은 자체 재료로 트랙을 만드는 것보다 시간이 덜 걸리고 프로세스가 더 간단합니
다. 사전 인쇄된 트랙과 장벽을 사용하는 것이 좋습니다. 사전 인쇄된 트랙을 구매하려면 AWS 
DeepRacer 스토어를 참조하십시오.

모든 트랙에 대해, 동일한 색상으로 재현하려면 다음 색상 사양을 사용하십시오.

• 녹색: PMS 3395C

• 주황색: PMS 137C

• 검은색: PMS 432C

• 흰색: CMYK 0-0-2-9

이 트랙은 표면에 다음과 같은 재료를 사용하여 테스트되었습니다.

• 비닐

트랙이 무게가 13온스이고, 눈부심을 줄이기 위해 무광 처리된 스크림 비닐에 인쇄되었습니다. 비닐
은 일반적으로 카페트보다 저렴하면서 성능도 우수합니다. 내구성은 카페트보다 떨어집니다.

• 카페트

트랙은 무게가 8온스고, 염료 승화 방식으로 만들어졌고, 전면이 폴리에스터 재질이고 후면이 라텍
스 고무 재질인 카페트에 인쇄되었습니다. 카페트는 내구성이 좋아 성능이 우수하지만 고가입니다.

트랙은 넓은 크기 때문에 재료 조각 하나에 모두 인쇄하기 어렵습니다. 따라서 각 재료 조각을 연결할 
때 트랙 라인을 정확하게 정렬해야 합니다.

주제

• AWS DeepRacer A~Z 스피드웨이(기본) 트랙 템플릿

• AWS DeepRacer 스마일 스피드웨이(중급) 트랙 템플릿
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• AWS DeepRacer RL 스피드웨이(고급) 트랙 템플릿

• AWS DeepRacer 단일 회전 트랙 템플릿

• AWS DeepRacer S-곡선 트랙 템플릿

• AWS DeepRacer 순환 트랙 템플릿

AWS DeepRacer A~Z 스피드웨이(기본) 트랙 템플릿

AWS DeepRacer A~Z 스피드웨이(기본) 트랙은 AWS DeepRacer 역사상 가장 인기 있는 물리적 경쟁 
트랙입니다. 원래 AWS re:invent 2018에 출시되었으며 모든 AWS DeepRacer 물리적 경쟁 트랙 중에
서 설치 공간이 가장 작습니다. AWS DeepRacer Storefront에서 사전 인쇄된 트랙을 구매할 수 있습니
다.

이 트랙은 초보자 이벤트와 초보 레이서에게 추천합니다. 다양한 코스와 직선로를 갖추고 있어 초보 레
이서와 숙련된 레이서 모두에게 매력적인 도전을 선사합니다. AWS DeepRacer A~Z 스피드웨이(기본) 
트랙은 콘솔에서 사용할 수 있는 가상 트랙을 물리적으로 1:1 로 재현한 것입니다. 이를 통해 레이서들

A~Z 스피드웨이(기본) 트랙 템플릿 150
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은 가상 환경에서 모델을 학습시킨 다음 물리적 AWS DeepRacer 디바이스에 모델을 배포하여 실제 트
랙에서 자율 경주를 펼칠 수 있습니다.

자신만의 A~Z 스피드웨이(기본) 트랙을 인쇄하거나 생성하려면 이 AWS DeepRacer A~Z 스피드웨이
(기본) 파일을 다운로드하십시오.

AWS DeepRacer 스마일 스피드웨이(중급) 트랙 템플릿

AWS DeepRacer 스마일 스피드웨이 트랙은 원래 AWS DeepRacer 챔피언십 2019 트랙으로 출시되었
습니다. AWS DeepRacer Storefront에서 사전 인쇄된 트랙을 구매할 수 있습니다.

숙련된 레이서와 물리적 공간이 더 넓은 이벤트에는 이 중급 트랙을 사용하는 것이 좋습니다. 콘솔에서 
사용할 수 있는 가상 트랙을 물리적으로 1:1 로 재현한 것입니다. 이를 통해 레이서들은 가상 환경에서 
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모델을 학습시킨 다음 물리적 AWS DeepRacer 디바이스에 모델을 배포하여 실제 트랙에서 자율 경주
를 펼칠 수 있습니다.

AWS DeepRacer 스마일 스피드웨이(중급) 트랙을 인쇄하거나 생성하려면 이 AWS DeepRacer 스마
일 스피드웨이(중급) 트랙 파일을 다운로드하십시오.

AWS DeepRacer RL 스피드웨이(고급) 트랙 템플릿

AWS DeepRacer RL 스피드웨이(고급) 트랙(일명 AWS DeepRacer 서밋 스피드웨이)은 원래 2022
년 AWS DeepRacer 서밋을 위해 출시되었으며, AWS DeepRacer 역사상 가장 긴 물리적 트랙입니다.
AWS DeepRacer Storefront에서 사전 인쇄된 트랙을 구매할 수 있습니다.

숙련된 레이서가 참가하는 이벤트에는 AWS DeepRacer RL 스피드웨이(고급) 트랙을 사용하는 것이 
좋습니다. 직선 주행으로 빠르게 달리는 것을 즐기는 레이서에게는 매력적인 도전을 선사합니다. AWS 
DeepRacer RL 스피드웨이(고급) 트랙은 콘솔에서 사용할 수 있는 가상 트랙을 1:1 물리적으로 재현한 
것입니다. 이를 통해 레이서들은 가상 환경에서 모델을 학습시킨 다음 실제 AWS DeepRacer 디바이스
에 모델을 배포하여 실제 트랙에서 자율 경주를 펼칠 수 있습니다.

자체 AWS RL Speedway(고급) 트랙을 인쇄하거나 생성하려면이 AWS DeepRacer RL Speedway(고
급) 트랙 파일을 다운로드합니다.

AWS DeepRacer 단일 회전 트랙 템플릿

이 기본 트랙 템플릿은 곡선 구간 1곳으로 연결된 직선 구간 2곳으로 구성됩니다. 이 트랙에서 훈련하
는 모델은 AWS DeepRacer 차량이 직선으로 주행하거나, 혹은 한 방향으로 회전하도록 해야 합니다.
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AWS DeepRacer S-곡선 트랙 템플릿

이 트랙은 단일 회전 트랙보다 더욱 복잡합니다. 모델이 두 방향으로 회전하는 방법을 학습해야 하기 
때문입니다. 첫 번째 회전 이후 반대 방향으로 회전하면 단일 회전 트랙의 빌드 지침을 이 트랙으로 쉽
게 연장할 수 있습니다.

S-곡선 트랙 템플릿 153
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AWS DeepRacer 순환 트랙 템플릿

이 규칙적인 순환 트랙은 90도로 반복되는 단일 회전 트랙입니다. 전체 트랙을 설치하려면 둘레 영역이 
더욱 커야 합니다.

순환 트랙 템플릿 154
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순환 트랙 템플릿 155
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순환 트랙 템플릿 156
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AWS DeepRacer 레이스에 참가하십시오
시뮬레이션에서 모듈 훈련과 평가를 성공적으로 마쳤으면 레이스에 참가하여 자신의 모델 성능을 다
른 레이서의 모델과 비교할 수 있습니다. 레이싱은 모델에 대한 피드백을 받고, 보상과 상을 받고, 다른 
AWS DeepRacer 커뮤니티 구성원을 만나고, 기술을 배우고 향상시킬 기회에 대해 듣고, 즐거운 시간
을 보낼 수 있는 재미있는 활동입니다.

레이스는 오프라인 또는 온라인(가상)으로 진행될 수 있으며, 가상 레이스는 라이브 레이스로 동기식으
로 구성되거나 클래식 레이스로 비동기식으로 구성될 수 있습니다. 라이브 및 클래식 가상 레이스는 비
공개 또는 공개적으로 방송할 수 있습니다.

이 섹션에서는 AWS DeepRacer 리그 가상 서킷 레이스 또는 커뮤니티 기반 가상 레이스에 참가하는 
방법과 다양한 형식 지정 옵션에 대해 설명합니다.

AWS DeepRacer 레이싱 이벤트 유형

이벤트는 스폰서 또는 주최자에 의해 분류될 수 있습니다. AWS DeepRacer 리그와 커뮤니티 레이싱 
이벤트는 모두 실제 트랙에서 직접 또는 가상 트랙에서 온라인으로 이루어질 수 있습니다.

• AWS후원 레이싱 이벤트 -에서 후원하는 레이싱 이벤트를 AWS DeepRacer 리그 이벤트라고 AWS 
하며 모든 AWS DeepRacer 사용자에게 공개됩니다. 처음 레이스를 시작하는 선수는 월간 가상 레이
스에 참가하여 리그 여정을 시작할 수 있습니다. 레이서가 레이스에 모델을 제출하면 포인트를 획득
하고 전국 및 지역 시즌 순위를 받게 됩니다.

• 커뮤니티 후원 레이싱 이벤트 - AWS DeepRacer 사용자가 주최한 이벤트를 커뮤니티 레이싱 이벤트
라고 합니다.

온라인 AWS후원 또는 커뮤니티 후원 레이스에 참가

AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 AWS DeepRacer 리그 가상 서킷 이벤트 또는 커뮤니티 기반 온라
인 레이스에 참가할 수 있습니다.

• 모든 AWS DeepRacer 사용자는 AWS DeepRacer 리그 가상 서킷에서 열리는 모든 온라인 레이스에 
참가할 수 있습니다.

• 커뮤니티 레이싱 가상 이벤트는 초대된 사용자만 액세스하거나 참가할 수 있습니다. 사용자는 경주 
주최자가 보내거나 다른 경주 참가자가 전달한 초대 링크를 받으면 초대됩니다.
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주제

• the section called “ 가상 서킷 레이스에 참여하십시오.”

• the section called “ 커뮤니티 레이스 참가 ”

• the section called “ 라이브 레이스에 참여하십시오.”

• the section called “레이싱 이벤트 용어”

AWS DeepRacer 리그 가상 서킷 레이스에 참가하십시오

이 단원에서는 AWS DeepRacer 콘솔에서 훈련된 모델을 가상 서킷 레이스에 제출하는 방법을 알아봅
니다.

AWS DeepRacer 리그 가상 서킷에 참가하려면

1. AWS DeepRacer 콘솔에 로그인합니다.

2. 기본 탐색 창에서 AWS 가상 서킷을 선택합니다.

3. AWS 가상 서킷 페이지의 오픈 레이스 섹션에서 레이스 참가를 선택합니다.

4. AWS DeepRacer 리그 레이싱 이벤트에 처음 참가하는 경우, AWS DeepRacer 리그 레이서 이름
아래 레이서 이름에 별칭을 설정하십시오.

5. 모델 선택의 모델 목록에서 사용하려는 모델을 선택합니다. 모델이 트랙 모양을 감당할 수 있도록 
훈련되었는지 확인하십시오.

6. AWS DeepRacer League 이벤트에 처음 참가하는 경우 리그 요구 사항에서 거주 국가를 선택하십
시오. 거주 국가를 선택하고 첫 번째 모델을 제출하면 해당 모델은 레이싱 시즌 동안 확정되며 상
품 수여 시 확인됩니다. 그런 다음 체크박스를 선택하여 이용 약관에 동의하십시오.

7. 레이스 참가를 선택하여 제출을 완료하십시오. 각 레이스의 제출 할당량은 50입니다.

모델이 제출되면 AWS DeepRacer 콘솔이 평가를 시작합니다. 이 프로세스에는 최대 10분이 걸릴 
수 있습니다.

8. 레이스 페이지에서 레이스 세부 정보를 검토하십시오.

9. 레이스 페이지에서 레이서 이름의 제출 상태를 확인합니다.

10. 레이스 페이지의 리더보드에서 순위 목록을 보면서 자신의 모델과 다른 참가자 모델의 경쟁 결과
를 확인할 수 있습니다.
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모델이 3바퀴 연속 주행 시험을 완주하지 않으면 리더보드 아래 순위 목록에 포함되지 않습니다. 
리더보드 순위에는 최고의 성과를 낸 기록이 반영됩니다. 또한 해당 국가 및 지역의 다른 레이서들 
중 자신의 순위를 가늠할 수 있는 전국 및 지역 시즌 순위도 받을 수 있습니다.

모델을 제출한 후에는 보상 함수를 수정하고 모델을 반복하여 성능을 개선해 보십시오. 다른 알고
리즘이나 액션 스페이스로 새 모델을 학습시킬 수도 있습니다. 배우고, 적응하고, 다시 레이스하여 
보상을 받을 확률을 높이십시오.

AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스에 참여하려면

Note

AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스에 참가하려면 먼저 레이스 주최자로부터 레이스 링크를 받
아야 합니다.

AWS DeepRacer 레이스에 참가하라는 초대를 받으면 해당 레이스가 라이브 레이스인지 클래식 레이
스인지 알아보십시오.

클래식 레이스

클래식 레이스는 실시간 상호 작용이 필요하지 않은 비동기 이벤트입니다. 초대 링크를 통해 레이
스에 모델을 제출하고 리더보드를 볼 수 있습니다. 레이스 개막일과 마감일 내에 언제든지 모델을 
무제한으로 제출하여 리더보드에서 최고의 순위를 차지할 수 있습니다. 제출된 모델의 클래식 레이
스 결과 및 동영상은 레이스가 시작되자마자 리더보드 페이지에서 볼 수 있습니다. 모든 클래식 레
이스는 비공개 이벤트입니다.

라이브 레이스

라이브 레이스는 다른 레이서들이 번갈아 가며 가상으로 모여 리더보드에서 가장 빠른 시간을 위해 
경쟁하는 실시간 레이싱 이벤트입니다. 여러 모델이 출전할 수 있지만, 제출 창이 닫히기 전에 마지
막으로 제출한 모델만 사용됩니다. 레이스 중에는 인터랙티브 속도 제어를 시도할 수 있습니다. 대
화형 속도 제어는 모델의 속도 파라미터를 일시적으로 재정의하여 전략적인 실시간 조정을 할 수 
있는 기회를 제공합니다. 라이브 레이스는 초대된 레이서들 사이에서 비공개로 방송하거나 누구나 
볼 수 있도록 공개적으로 방송할 수 있습니다.
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초대장에 대회 형식이 명시되어 있지 않은 경우 레이스 카드를 확인하십시오. 라이브 레이스에서는 
“LIVE”라고 표시되며 동기 이벤트의 날짜와 시간을 알려줍니다. 클래식 레이스는 비동기 대회의 날짜 
범위를 제공합니다.

레이스 참가자로 AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스에 참가하려면

를 처음 AWS 사용하고 AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스에 참가하라는 초대를 받는 경우 새 사용자
로 가입하려면의 단계를 따르세요. 활발한 커뮤니티 레이스에 초대를 받았고 이전에 AWS DeepRacer 
레이스에참가한 적이 있다면, 대회 형식에 맞춰 아래 클래식 레이스에 참가하려면 또는 라이브 레이스
에 참가하려면의 단계를 따르십시오.

새 사용자로 참여하려면

를 처음 AWS 사용하고 AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스에 참가하기 위한 초대 링크를 받는 경우 링
크를 선택하여 AWS DeepRacer 콘솔로 이동한 다음 레이스에 참가하기 전에 AWS 계정에 가입합니
다.

AWS DeepRacer 신규 사용자 또는 AWS DeepRacer 경주에 처음 참가하는 경우 다음 단계를 따라 
AWS DeepRacer 콘솔에서 커뮤니티 레이스에 참가하십시오.

레이스에 새 사용자로 참가하려면

1. AWS DeepRacer 콘솔에서 AWS 계정을 생성합니다.

2. 설정을 마치고 로그인한 후 레이스 주최자가 공유한 링크를 선택하여 레이스 페이지를 엽니다.

3. AWS DeepRacer 레이서 이름을 생성하라는 메시지가 표시되면 모든 AWS DeepRacer 리더보드
에서 ID로 사용할 이름을 입력합니다. 레이서 이름을 선택한 후에는 변경할 수 없습니다.
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4. 레이스 세부 정보 페이지에서 레이싱 시작하기를 확장합니다.

5. RL 시작하기를 선택하면 자율 주행을 위한 AWS DeepRacer 모델 훈련에 대한 짧은 소개가 나옵
니다.

6. AWS DeepRacer 콘솔에서 레이스에 대해 모델을 훈련하고 평가합니다.

모델 훈련에 대한 자세한 내용은 첫 번째 AWS DeepRacer 모델 훈련 단원을 참고하십시오.

7. 커뮤니티 레이스로 이동하십시오.

8. 초대받은 레이스를 찾아보십시오. 레이스 카드에서 레이스 참가를 선택합니다.
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9. 레이스의 경쟁 형식에 적합한 클래식 레이스에 참가하려면 또는 라이브 레이스에 참여하려면의 
단계를 따르십시오.

클래식 레이스에 참가하려면

1. 레이스 주최자로부터 받은 링크를 선택합니다. AWS DeepRacer 콘솔 계정에 아직 로그인하지 않
은 경우 로그인하라는 메시지가 표시됩니다.

2. AWS DeepRacer 콘솔에 로그인하고 링크를 클릭하면 레이스 페이지로 이동합니다. 레이스 페이
지에는 레이스 세부 정보, 리더보드, 레이서 정보가 표시됩니다. 레이스 참가를 선택합니다.

3. 레이스 참가 페이지의 모델 선택에서 훈련된 모델을 선택한 다음 레이스 참가를 선택합니다.
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4. 모델이 레이싱 기준에 대해 성공적으로 평가되면 이벤트의 리더보드에서 다른 참가자와 비교하여 
모델이 어떻게 평가되는지 확인합니다.

5. 이 외에도 보기를 선택하여 차량 성능에 대한 동영상을 보거나 평가 로그 다운로드를 선택하여 생
성된 출력을 자세히 검토할 수 있습니다.
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6. 레이스 다시를 선택하여 다른 모델로 참가하십시오. 레이스 개막일과 마감일 내에 언제든지 모델
을 무제한으로 제출하여 리더보드에서 최고의 순위를 차지할 수 있습니다.

라이브 레이스에 참여하려면

1. 레이스 주최자로부터 받은 링크를 선택합니다. AWS DeepRacer 콘솔 계정에 아직 로그인하지 않
은 경우 로그인하라는 메시지가 표시됩니다.

2. AWS DeepRacer 콘솔에 로그인하고 링크를 클릭하면 레이스 페이지로 이동합니다. 레이스 페이
지에는 레이스 세부 정보와 리더보드가 표시됩니다. 레이스 참가를 선택합니다.
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3. 레이스 참가 페이지의 모델 선택에서 훈련된 모델을 선택한 다음 레이스 참가를 선택합니다.
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4. 모델이 레이싱 기준에 대해 성공적으로 평가되면 이벤트의 리더보드에서 다른 참가자와 비교하여 
모델이 어떻게 평가되는지 확인합니다.

5. 이 외에 라이브 레이스의 경우 캘린더를 선택하여 캘린더에 라이브 레이싱 이벤트를 추가할 수도 
있습니다.

6. 레이스 다시를 선택하여 다른 모델로 참가하십시오. 여러 모델이 출전할 수 있지만, 제출 창이 닫
히기 전에 마지막으로 제출한 모델만 사용됩니다.
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AWS DeepRacer 라이브 레이스에 참가하십시오

Note

라이브 레이스 시작 시간 최소 1시간 전에 모델을 제출하십시오. 여러 모델이 출전할 수 있지
만, 제출 창이 닫히기 전에 마지막으로 제출한 모델만 사용됩니다.

시작하기 전에

• Chrome 또는 Firefox 브라우저를 사용하십시오(브라우저가 최신인지 확인하십시오).

• 가상 프라이빗 네트워크(VPN)을 사용 중인 경우 연결을 끊으십시오.

• 추가 탭을 모두 닫습니다.

라이브 레이스에 참여하십시오.

1. AWS DeepRacer 콘솔에 로그인합니다.

2. 모델을 제출하지 않은 경우 참가하려는 레이스의 레이스 카드를 찾아 라이브 레이스로 가기를 선
택하십시오.
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3. 레이스 페이지에서 레이스 참가를 선택합니다.

4. 레이스 참가 페이지의 모델 선택 아래 드롭다운 메뉴에서 출전하려는 모델을 선택하고 레이스 참
가를 선택합니다.
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5. 레이스 페이지에서 라이브 레이스로 이동을 선택합니다.

6. 라이브 레이스 페이지에서 대기 메시지를 확인할 수 있습니다. 레이스 주최자가 제공한 컨퍼런스 
브리지로 이동하십시오.

7. 레이스 주최자에게 문의하십시오. 주최자가 레이스 규칙을 검토하고 레이서의 질문에 답변해 드
립니다.

8. 리더보드 아래 커밍 업 섹션에서 라이브 레이스 시간을 확인하고 레이스 주최자가 다음 순서라고 
발표할 때 미리 준비하십시오.

9. 여러분의 차례가 되면 레이스 주최자가 레이스를 시작하면 콘솔에서 10, 9, 8, 7, 6... 카운트다운 
애니메이션이 나타납니다. Go!에서 선택사양인 속도 제어를 이용할 수 있습니다. 모델 속도를 높
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이거나 낮출 주요 순간을 선택할 수 있습니다. 속도 제어 기능을 작동하는 세 가지 방법이 있습니
다.

a. 컴퓨터 마우스로 슬라이더를 드래그합니다.

b. 콘솔에서 < / > 화살표 버튼을 선택해도 됩니다.

c. 슬라이더 노브를 선택하여 슬라이더를 활성화한 다음 # 및 # 키보드 화살표 키를 사용할 수도 
있습니다.

10. 모델의 속도 파라미터를 다시 사용하려면 멀티플라이어를 1로 재설정하십시오.

11. 레이스를 할 때는 라이브 레이스의 비디오 오버레이를 확인하여 퍼포먼스를 최적화하십시오. 트
랙 맵 오버레이는 페이스에 따라 색이 변하는 세 개의 섹터로 나뉩니다. 녹색은 트랙에서 개인 최
고 기록을 기록한 구간을, 노란색은 가장 느린 구간 구간을, 보라색은 세션 최고 기록을 나타냅니
다. 또한 최고 랩 타임, 남은 시간, 속도(m/s), 리셋, 현재 랩 타임을 자세히 설명하는 통계를 확인할 
수 있습니다.

12. 콘솔에 체크무늬 깃발 아이콘이 보이면 레이스가 끝납니다. 속도 제어가 비활성화되고 비디오 화
면에서 레이스 리플레이가 시작됩니다. 최고 랩 타임 1개를 기준으로 리더보드 순위가 매겨집니
다.
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AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스 주최
커뮤니티 레이스는 AWS가 공식적으로 후원하지 않는 AWS DeepRacer 사용자가 주최하는 레이스입
니다.

자신만의 커뮤니티 레이스를 만들고 레이스 초대 링크를 공유하여 동료, 급우 또는 친구를 초대할 수 
있습니다.

학생들을 위한 레이스를 조직하려면 AWS DeepRacer Student에 사용되는 교육자 도구를 참조하십시
오.

주제

• the section called “레이스 빠른 시작 만들기”

• the section called “레이스를 사용자 지정하십시오.”

• the section called “라이브 레이스를 진행해 보십시오.”

• the section called “레이스 관리”

• the section called “레이싱 이벤트 용어”

가상 커뮤니티 레이스 만들기: 빠른 시작 안내서
기본 커뮤니티 레이스 설정을 사용하여 가상 레이스를 빠르게 설정할 수 있습니다. 모든 옵션에 대해 
알아볼 준비가 되면 the section called “레이스를 사용자 지정하십시오.”로 이동합니다.

가상 레이스를 만들기 전에 클래식과 라이브 중 어떤 레이스가 그룹에 가장 적합한지, 그리고 라이브 
레이스를 선택할 경우 비공개로 공유할지 아니면 공개적으로 공유할지 생각해 보십시오.

클래식 레이스

클래식 레이스는 실시간 상호 작용이 필요하지 않은 비동기 이벤트입니다. 참가자는 초대 링크를 
받아야 레이스에 모델을 제출하고 리더보드를 확인할 수 있습니다. 레이서는 날짜 범위 내에서 언
제든지 모델을 무제한으로 제출하여 리더보드에 오를 수 있습니다. 속도 제어는 불가능합니다. 제
출된 모델의 클래식 레이스 결과 및 동영상은 레이스가 시작되자마자 리더보드 페이지에서 볼 수 
있습니다. 모든 클래식 레이스는 비공개 이벤트입니다.

라이브 레이스

라이브 레이스는 정해진 시간에 개최되는 동기 이벤트로, 한 명의 레이스 주최자가 비공개 화상 회
의를 진행하는 소규모 이벤트부터 주최자, 해설자, 방송사로 구성된 작은 팀이 공개적으로 중계하
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는 대규모 이벤트까지 다양한 범위에서 진행됩니다. 언제든지 모델 제출 문을 열고 닫을 수 있으므
로 레이서들에게 마감일을 알려주십시오. 참가자는 여러 모델을 제출할 수 있지만, 이벤트 기간 중
에는 마감하기 전에 마지막으로 제출한 모델만 레이스에 참가할 수 있습니다. 라이브 레이스 중에 
대기 중인 참가자는 대화형 속도 제어를 사용하여 자신의 차례에 모델이 경쟁 우위를 점할 수 있도
록 할 수 있습니다. 라이브 레이스 참가자도 모델을 레이스에 제출할 수 있는 초대 링크를 받아야 하
지만, 초대된 참가자에게만 이벤트를 비공개로 방송하거나 Twitch와 같은 라이브 스트리밍 서비스
를 사용하여 공개적으로 이벤트를 중계할 수 있습니다. 자세한 내용은 the section called “레이스를 
생중계하십시오.” 섹션을 참조하십시오.

커뮤니티 레이스 만들기 시작하기

1. AWS DeepRacer 콘솔을 엽니다.

2. 커뮤니티 레이스를 선택합니다.

3. 커뮤니티 레이스 페이지에서 레이스 만들기를 선택합니다.

4. 레이스 세부 정보 페이지에서 경쟁 형식을 선택합니다. 즉, 고객이 설정한 시간 내에 자신의 일정
에 따라 참가할 수 있는 클래식 레이스또는 실시간 이벤트로 비공개 또는 공개적으로 방송할 수 있
는 라이브 레이스를 선택할 수 있습니다.
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클래식 레이스를 계속 만들려면

1. 레이스 유형을 선택합니다. 타임 트라이얼부터 장애물 회피, 헤드-투-봇의 순서로 레이스 유형이 
점점 더 복잡해집니다. 레이스를 처음 하는 사람에게는 타임 트라이얼을 추천합니다. 타임 트라이
얼 레이스는 카메라 한 대만 필요하기 때문에 센서 구성이 더 간단하고, 이런 유형의 레이스를 위
해 강화형 기계 학습(RL) 모델이 더 빠르게 수렴됩니다. 레이스 유형에 대한 자세한 내용은 타임 
트라이얼, 장애물 회피 및 헤드-투-봇 레이스를 위한 맞춤형 AWS DeepRacer 교육을 참조하십시
오.

2. 레이스에 대한 설명이 포함된 원본 이름을 입력합니다.

3. 이벤트 시작 날짜 및 시간을 24시간 형식으로 지정합니다. AWS DeepRacer 콘솔은 사용자의 시
간대를 자동으로 인식합니다. 클래식 레이스의 경우 종료 날짜 및 시간도 입력하십시오. 라이브 레
이스의 기본 지속 시간은 4시간입니다. 더 긴 레이스를 예약하려면 고객 지원팀에 문의하십시오. 
라이브 레이스가 일찍 종료되는 경우 취할 조치가 없습니다.

4. 다음을 선택하여 기본 설정을 사용합니다.

5. 레이스 세부 정보 검토 페이지에서 레이스 사양을 확인하십시오. 변경하려면 편집 또는 이전을 선
택하여 레이스 세부 정보 페이지로 돌아가십시오. 초대 링크를 받을 준비가 되면 제출을 선택합니
다.

6. 레이스를 공유하려면 모달에서 초대 링크 복사를 선택하고 이메일, 문자 메시지 및 즐겨 사용하는 
소셜 미디어 애플리케이션에 붙여넣으십시오. 모든 클래식 레이스는 비공개로 진행되며 초대 링
크를 받은 레이서만 관람할 수 있습니다. 링크는 레이스 마감일에 만료됩니다.

7. 완료 를 선택합니다. 레이스 관리 페이지가 표시됩니다.

8. 클래식 레이스 기간이 끝나면 리더보드 세부 정보 페이지의 레이서 아래에 누가 모델을 제출했는
지, 누가 아직 모델을 제출해야 하는지 기록해 두십시오.
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라이브 레이스를 계속 만들려면

1. 레이스 유형을 선택합니다. 타임 트라이얼부터 장애물 회피, 헤드-투-봇의 순서로 레이스 유형이 
점점 더 복잡해집니다. 레이스를 처음 하는 사람에게는 타임 트라이얼을 추천합니다. 타임 트라이
얼 레이스는 카메라 한 대만 필요하기 때문에 센서 구성이 더 간단하고, 이런 유형의 레이스를 위
해 강화형 기계 학습(RL) 모델이 더 빠르게 수렴됩니다. 레이스 유형에 대한 자세한 내용은 타임 
트라이얼, 장애물 회피 및 헤드-투-봇 레이스를 위한 맞춤형 AWS DeepRacer 교육을 참조하십시
오.

2. 레이스에 대한 설명이 포함된 원본 이름을 입력합니다.

3. 이벤트 시작 날짜 및 시간을 24시간 형식으로 지정합니다. AWS DeepRacer 콘솔은 사용자의 시
간대를 자동으로 인식합니다. 클래식 레이스의 경우 종료 날짜 및 시간도 입력하십시오. 라이브 레
이스의 기본 지속 시간은 4시간입니다. 더 긴 레이스를 예약하려면 고객 지원팀에 문의하십시오. 
라이브 레이스가 일찍 종료되는 경우 취할 조치가 없습니다.

4. 다음을 선택하여 기본 설정을 사용합니다.

5. 레이스 세부 정보 검토 페이지에서 레이스 사양을 확인하십시오. 변경하려면 편집 또는 이전을 선
택하여 레이스 세부 정보 페이지로 돌아가십시오. 초대 링크를 받을 준비가 되면 제출을 선택합니
다.

6. <Your Race Name> 페이지에서 초대 탭을 선택하여 레이스를 공유하십시오.

7. 초대 세부 정보에서 복사를 선택하여 초대 링크를 이메일, 문자 메시지 및 즐겨 사용하는 소셜 미
디어 애플리케이션에 붙여넣습니다.
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8. 선택 사항으로 제안된 이메일 템플릿 옆의 복사를 선택하고 상품, 모델 제출 기간, 레이서들이 대
기열에 등록하고 레이스를 준비하는 모임 장소인 컨퍼런스 브리지 링크를 입력합니다.

라이브 레이스는 비공개로 진행되며, 공개적으로 방송하도록 선택하지 않는 한 초대 링크를 가진 
레이서들만 시청할 수 있습니다. 자세한 내용은 the section called “레이스를 생중계하십시오.” 섹
션을 참조하십시오. 링크는 레이스 마감일 오전 12시(PDT)에 만료됩니다.

9. 레이스 세부 정보 탭을 선택합니다.

10. 레이스 세부 정보에서 라이브 레이스 중계 옵션을 참고하십시오. 레이스를 공개적으로 방송할지 
비공개로 방송할지 결정했으면 AWS DeepRacer League 팀에서 만든 플레이북을 사용하여 시작
하십시오. 브로드캐스트 모드 보기 버튼을 사용하면 해설자 스트리밍을 위한 컷아웃이 포함된 브
랜드 그래픽 오버레이와 함께 사용할 수 있도록 형식이 지정된 라이브 레이스 이벤트 페이지를 볼 
수 있습니다.

11. 라이브 레이스 날짜가 다가오면 <Your Race Name> 페이지의 초대 탭 아래에 누가 모델을 제출했
는지, 누가 아직 참가해야 하는지 기록해 두십시오.

선택한 레이스 트랙을 변경하고, 레이스 설명을 추가하고, 순위 지정 방법을 선택하고, 레이서를 재설
정할 수 있는 횟수를 결정하고, RL 모델이 레이스에 출전하기 위해 완료해야 하는 최소 랩 수를 결정
하고, 오프 트랙 페널티를 설정하고, 기타 레이스 세부 정보를 사용자 지정하려면 커뮤니티 레이스 관
리에서 레이스 세부 정보 편집을 선택합니다.

레이스를 사용자 지정하십시오.

그룹에 맞는 레이스를 만들려면 레이스 세부 정보 페이지에서 레이스 사용자 지정을 확장하십시오. 타
임 트라이얼 레이스 설정은 장애물 회피 및 헤드-투-봇 레이스에도 적용되지만, 장애물 회피 및 헤드-
투-봇 레이스 유형에는 이벤트 목표에 맞게 특별히 조정된 레이스 환경을 만들 수 있는 추가 설정이 있
습니다.

레이스를 사용자 지정하려면

1. AWS DeepRacer 콘솔을 엽니다.

2. 커뮤니티 레이스를 선택합니다.

3. 커뮤니티 레이스 페이지에서 레이스 만들기를 선택합니다.
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4. 레이스 세부 정보 페이지에서 경쟁 형식을 선택합니다. 즉, 설정한 시간 내에 자신의 일정에 따라 
참가할 수 있는 클래식 레이스또는 실시간 이벤트로 비공개 또는 공개로 방송할 수 있는 라이브 레
이스를 선택할 수 있습니다.

5. 선택한 대회 형식에 따라 클래식 레이스를 계속생성하려면 또는 the section called “레이스 빠른 
시작 만들기”에서 라이브 레이스를 계속 만들려면의 1~3단계를 따르십시오.

6. 레이스 날짜를 선택한 후 레이스 사용자 지정을 확장하십시오.

7. 경쟁 트랙을 선택합니다. 인기도: 가장 높은 것부터 낮은 것/가장 낮은 것부터 가장 높은 것, 난이
도: 가장 높은 것부터 낮은 것/가장 낮은 것부터 가장 높은 것, 길이: 가장 긴 것부터 가장 짧은 것/
가장 짧은 것부터 가장 긴 것 순으로 트랙을 정렬할 수 있습니다. 각 카테고리의 모든 트랙을 보려
면 더 많은 레이스 트랙 옵션 보기를 선택하십시오. 확장된 메뉴를 닫으려면 더 적은 레이스 트랙 
옵션 보기를 선택합니다.
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8. 참가자를 위해 이벤트의 목표와 규칙을 요약한 레이스에 대한 설명을 작성할 수도 있습니다. 라이
브 레이스의 경우 이벤트의 화상 회의 또는 라이브 스트림을 위한 링크를 추가하십시오. 설명은 리
더보드 세부 정보에 표시됩니다.

9. 클래식 레이스의 랭킹 방식은 가장 빠른 랩을 기록한 레이서가 우승하는 베스트 랩 타임, 이벤트 
기간 내에 여러 번 시도한 결과 평균시간이 가장 좋은 레이서가 우승하는 평균 시간, 전체 평균 시
간이 가장 빠른 레이서가 우승하는 총 시간 중에서 선택하십시오. 모든 라이브 레이스의 리더보드 
순위는 최고 랩 시간을 기준으로 순위가 매겨지므로 이 필드는 표시되지 않습니다.

10. 클래식 레이스의 경우 최소 랩 값을 선택하십시오. 최소 랩 수는 레이서가 레이스의 리더보드에 결
과를 제출할 자격을 갖추기 위해 완료해야 하는 연속 랩 수입니다. 초보자 레이스의 경우 작은 숫
자를 선택합니다. 고급 사용자의 경우 더 큰 숫자를 선택합니다. 기본값은 랩 한 바퀴이므로 라이
브 레이스에서는 이 사용자 지정을 사용할 수 없습니다.

11. 오프 트랙 페널티의 경우 RL 모델이 트랙을 벗어날 때 레이서의 시간에 추가할 시간을 초 단위로 
선택합니다.

12. 이제 타임 트라이얼 레이스의 모든 사용자 지정 옵션을 완료했습니다. 타임 트라이얼 레이스 형식
을 선택한 경우 다음을 선택하여 레이스 세부 정보를 검토하십시오. 장애물 회피 또는 헤드-투-봇
레이스 형식을 선택한 경우 적절한 절차로 건너뛰어 레이스 사용자 지정을 완료하십시오.

13. 레이스 세부 정보 검토 페이지에서 레이스 사양을 검토합니다. 변경하려면 편집 또는 이전을 선택
하여 레이스 세부 정보 페이지로 돌아가십시오. 초대 링크를 받을 준비가 되면 제출을 선택합니다.

레이스를 사용자 지정하십시오. 177



AWS DeepRacer 개발자 가이드

14. 레이스를 공유하려면 모달의 초대 링크를 클립보드에 복사하기를 선택하고 이메일, 문자 메시지, 
즐겨 사용하는 소셜 미디어 애플리케이션에 붙여넣으십시오. 초대 탭을 선택하여 <Your Race 
Name> 페이지에서 레이스를 공유할 수도 있습니다. 링크는 레이스 마감일에 만료됩니다.

15. 완료 를 선택합니다. 레이스 관리 페이지가 표시됩니다.

이메일 템플릿을 사용하여 새 레이서를 초대하고, 레이스에서 레이서를 삭제하고, 레이스의 모델 제출 
상태 등을 확인하는 방법을 알아보려면 커뮤니티 레이스 관리를 참조합니다.

장애물 회피 레이스 사용자 지정을 마치려면

1. 충돌 페널티에서 레이서가 물체 또는 봇과 충돌하는 데 걸리는 시간에 추가되는 시간(초)을 선택하
십시오. 몇 초가 추가될수록 도전 과제는 더 커집니다.
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2. 장애물 수에서는 레이서가 트랙에서 피해야 하는 장애물의 갯수를 선택합니다. 장애물이 많을수
록 레이스가 더 어려워집니다.

3. 레이서마다 다른 위치에 배치될 무작위 장애물을 레이스 트랙에 추가하려면 무작위 장애물 포
함을 선택합니다. 레이스 트랙에서 예상치 못한 장애물과 같은 무작위 이벤트에 잘 일반화하는 RL 
모델을 만들려면 더 오랜 시간 동안 훈련하고 보상 함수 시행착오를 겪어야 하기 때문에 참가자에
게는 더 어려운 과제입니다.

4. 차선 배치에 사용할 차선 번호 또는 장애물 위치를 선택하여 각 장애물을 배치할 위치를 선택하십
시오. 트랙은 중앙선에서 반으로 나뉘어 안쪽 및 바깥쪽 차선을 만듭니다. 안쪽 차선 또는 바깥쪽 
차선에 장애물을 배치할 수 있습니다.
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5. 각 장애물에 대해 시작과 종료 사이의 위치(%) 값을 선택합니다. 숫자는 장애물을 놓으려는 트랙
의 시작선과 끝선 사이의 위치(백분율로 표시됨) 를 나타냅니다.

6. 이제 장애물 회피 레이스를 위한 고유한 사용자 지정 옵션을 모두 완료했습니다. 다음을 선택합니
다.

7. 레이스 세부 정보 검토 페이지에서 레이스 사양을 검토합니다. 변경하려면 편집 또는 이전을 선택
하여 레이스 세부 정보 페이지로 돌아가십시오. 초대 링크를 받을 준비가 되면 제출을 선택합니다.

8. 레이스를 공유하려면 초대 링크 복사를 선택하고 이메일, 문자 메시지 및 즐겨 사용하는 소셜 미디
어 애플리케이션에 붙여넣으십시오. 모든 레이스는 비공개로 진행되며 초대 링크를 받은 레이서
만 관람할 수 있습니다. 링크는 레이스 마감일에 만료됩니다.

9. 완료 를 선택합니다. 레이스 관리 페이지가 표시됩니다.

레이스로 무엇을 할 수 있는지 알아보려면 커뮤니티 레이스 관리를 참조하십시오.

헤드-투-봇 레이스 사용자 지정을 마치려면

1. 봇 자동차 수에서 참가자의 AWS DeepRacer RL 모델을 상대로 경주할 자동차 수를 선택합니다. 
봇 자동차는 비디오 게임 AI 차량과 비슷합니다. 무작위로 움직이는 물체이기 때문에 고정된 물체
보다 복잡성이 한 단계 더 높습니다. 트랙에 봇이 많을수록 레이스가 어려워집니다. 최대 6개까지 
선택할 수 있습니다.
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2. 봇 자동차 속도의 경우 봇 자동차가 트랙에서 얼마나 빨리 움직일지 선택하십시오. 속도는 초당 미
터 단위로 측정됩니다. 속도는 초당 0.2~6미터여야 합니다.

3. 봇이 차선을 변경하도록 허용하여 레이서의 AWS DeepRacer RL 모델의 챌린지가 더욱 복잡해지
도록 하려면 차선 변경 활성화를 선택하십시오.

4. 최소 차선 변경 시간에서 봇 차량이 차선을 변경하는 인스턴스 사이에 걸리는 최대 시간(초)을 선
택합니다.

5. 최대 차선 변경 시간에서 봇 차량이 차선을 변경하는 인스턴스 사이에 걸리는 최대 시간(초)을 선
택합니다.

6. 이제 헤드-투-봇 레이스를 위한 고유한 사용자 지정 옵션을 모두 완료했습니다. 다음을 선택합니
다.

7. 레이스 세부 정보 검토 페이지에서 레이스 사양을 검토합니다. 변경하려면 편집 또는 이전을 선택
하여 레이스 세부 정보 페이지로 돌아가십시오. 초대 링크를 받을 준비가 되면 제출을 선택합니다.

8. 레이스를 공유하려면 초대 링크 복사를 선택하고 이메일, 문자 메시지 및 즐겨 사용하는 소셜 미디
어 애플리케이션에 붙여넣으십시오. 모든 레이스는 비공개로 진행되며 초대 링크를 받은 레이서
만 관람할 수 있습니다. 링크는 레이스 마감일에 만료됩니다.
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9. 완료 를 선택합니다. 레이스 관리 페이지가 표시됩니다.

레이스를 편집하고 지우는 방법에 대해 알아보려면 커뮤니티 레이스 관리를 참조하십시오.

라이브 AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스 진행

라이브 레이스를 만들고 레이서를 초대했습니다. 이벤트를 비공개로 방송할지 아니면 the section 
called “레이스를 생중계하십시오.”의 지원을 받아 공개적으로 방송할지 결정했습니다. 이제 대기열을 
관리하고, 레이스 시뮬레이터를 설정하고, 레이서를 실행하는 방법을 알아보십시오.

시작하기 전에

• Chrome 또는 Firefox 브라우저를 사용하십시오(브라우저가 최신인지 확인하십시오).

• 가상 프라이빗 네트워크(VPN)을 사용 중인 경우 연결을 끊으십시오.

• 추가 탭을 모두 닫습니다.

라이브 가상 레이스를 진행하려면

1. 커뮤니티 레이스 페이지에서 조정하려는 레이스의 레이스 카드를 찾은 다음 지금 가입을 선택하
여 레이스를 확인하십시오.

2. 라이브: <Your Race Name> 페이지의 레이스 주최자 컨트롤 패널에서 시뮬레이터 실행을 선택합
니다. 이 버튼은 레이스 시작 시간 한 시간 전에 사용할 수 있습니다. 라이브 레이싱 시뮬레이터 실
행 제목을 선택하여 레이스 주최자 컨트롤 패널의 이 섹션을 숨길 수 있습니다.

3. COMING UP에서 제출을 마감하기 위해 열려 있는 모델 항목을 끄십시오. 그러면 모델 제출이 마
감되고 토글 아래에 편집 가능한 레이서 대기열이 생성됩니다. 토글을 끄기 전까지는 레이서를 출
발시킬 수 없습니다.
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4. 만든 화상 회의를 열어 레이서들을 모으십시오.

5. 레이서 출석 호출 시작:

a. 레이서들에게 문의하여 상대방이 귀하의 목소리를 잘 들을 수 있는지 확인하십시오.

b. 처음에는 비디오를 사용하여 자신을 소개하십시오. 대역폭을 최적화하기 위해 나중에 종료할 
수도 있습니다.

c. 호출 중인 사람 목록이 그룹 내 레이서 목록과 일치하는지 확인하십시오.

6. 모델 출석 호출 시작:

a. 레이서 대기열의 별칭 목록이 레이서의 별칭과 일치하는지, 빨간색으로 강조 표시된 별칭(모
델이 제대로 제출되지 않았음을 의미)이 없는지 확인하십시오.

b. 레이서들에게 문의하여 모델을 제출하는 데 문제가 있는지 확인하십시오.
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7. 레이스 일정과 규칙을 검토하십시오. 레이서들에게 자신의 차례에 얼마나 많은 시간을 할애해야 
하는지 알려주고, 리더보드 순위는 해당 기간 동안 가장 빠른 단일 랩으로 결정된다는 점을 상기시
키십시오.

8. 레이스 중에만 레이서에게 보이는 속도 제어 기능을 사용하면 속도 제어 슬라이더를 사용하여 수
동으로 최대 속도를 설정할 수 있다고 설명하십시오. 속도 제어 슬라이더는 모델의 속도 파라미터
를 일시적으로 무시하지만 조향 각도는 재정의하지 않습니다. 모델은 여전히 조향하지만 레이서
들은 이제 속도를 곱하여 자동차 속도를 높이거나 낮출 주요 순간을 선택할 수 있습니다. 레이서들
은 모델의 속도 파라미터를 다시 사용하기 위해 멀티플라이어를 1로 재설정할 수 있습니다. 스피
드 컨트롤 슬라이더는 가속 페달이 아니라 전략적인 실시간 조정을 위한 기회라는 점을 레이서들
에게 상기시켜 주십시오.

9. 그 다음, 레이스 창의 비디오 오버레이에는 레이서의 성능을 최적화하는 데 도움이 되는 정보가 포
함되어 있다고 설명합니다. 트랙 맵 오버레이는 페이스에 따라 색이 변하는 세 개의 섹터로 나뉩니
다. 녹색은 트랙에서 개인 최고 기록을 기록한 구간을, 노란색은 가장 느린 구간 구간을, 보라색은 
세션 최고 기록을 나타냅니다. 또한 레이서들은 자신의 최고 랩 타임, 남은 속도(m/s), 리셋, 현재 
랩 타임을 자세히 설명하는 통계를 확인할 수 있습니다.

10. 레이서 질문에 답하십시오.

11. 선택 사항으로 COMING UP에서 편집을 선택하여 레이서 이름을 가져다 놓아 레이스 대기열을 재
정렬할 수 있습니다.
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12. 레이서 대기열을 변경한 경우 저장을 선택하여 편집 내용을 보관하거나 취소를 선택하여 편집 내
용을 삭제하십시오.
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13. 대기열에서 첫 번째 레이서를 실행하십시오.

a. 상위 레이서 대기열 이름 옆에 있는 출발 버튼을 선택하여 각 레이서를 수동으로 출발시키십
시오. 각 레이서의 차례에 실행 후 콘솔에서 10, 9, 8, 7, 6... 카운트다운 애니메이션이 나타납
니다.

b. Go!에서 선택한 시간 동안 모델이 실행되며 실시간으로 평가됩니다.

c. 레이스 도중에 모델이 고장나는 경우, 레이서 대기열에 있는 별칭 옆에 있는 실행 버튼을 사용
하여 레이서를 다시 시작해야 합니다.

d. 현재 레이서가 끝나기 약 2분 전에 컨퍼런스 브리지를 통해 대기열에 있는 다음 2명의 레이서
에게 연락하여 레이스를 시작할 준비가 되었는지 확인하십시오.

e. 현재 레이서가 완주하기 30초 전에 다음 레이서에게 30초 경고를 보내십시오.

f. 현재 레이서가 완주한 것을 확인하자마자 다음 레이서를 실행하십시오. 레이스의 종료는 콘
솔에 체크무늬 깃발 아이콘으로 표시됩니다. 레이서의 속도 제어가 비활성화되고 비디오 화
면에서 레이스 리플레이가 시작됩니다.

14. 시뮬레이터에 문제가 발생하는 경우 시뮬레이터 재설정을 선택할 수도 있습니다.

15. 어떤 이유로든 리더보드를 재설정하려는 경우 리더보드 순위 지우기를 선택하여 모든 항목을 지
울 수도 있습니다.

16. 레이스가 끝나면 우승자 선언! 버튼을 누르고, 레이서들에게 마지막 발언을 하고, 상품이 어떻게 
분배되는지 설명하고, 질문에 답하고, 화상 회의를 종료하십시오.
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AWS DeepRacer League 프로덕션 플레이북을 사용하여 라이브 커
뮤니티 레이스를 방송하십시오.

라이브 레이스는 지정된 날짜 및 시간에 진행되는 실시간 이벤트입니다. 이벤트 범위는 레이스 주최자 
한 명이 비공개 화상 회의를 진행하는 소규모 이벤트부터 주최자, 해설자, 방송사로 구성된 작은 팀이 
Twitch와 같은 라이브 스트리밍 서비스를 사용하여 공개적으로 중계하는 대규모 이벤트까지 다양합니
다.

주최자 역할

다음은 AWS DeepRacer 라이브 이벤트 중에 주최자가 수행할 수 있는 권장 역할입니다. 이벤트를 계
획하는 것이 복잡할수록 더 많은 도움을 요청해야 할 수도 있습니다.

주최자

레이스 주최자는 레이서를 조직하고 안내하기 위해 레이스 및 관련 화상 회의를 개최합니다. 라이브 레
이스가 진행되는 동안 주최자는 주최자 컨트롤을 사용하여 레이서를 대기열에 올리고, 레이서를 실행
하고, 우승자를 선정합니다. 주최자는 라이브 채널에 표시되지 않습니다.

해설자

해설자들은 레이스가 진행되는 동안 레이스에 대해 토론하며 각 이벤트의 실황, 추가 정보, 이벤트 및 
참가자에 대한 내부 지식을 제공합니다. 공개 행사의 주요 연사는 해설자입니다.

방송사

방송사는 스트리밍 소프트웨어를 사용하여 미리 장면을 만들고 라이브 레이스 중에 장면을 전환합니
다. 또한 방송사는 비디오 피드를 관리합니다. 방송사는 라이브 채널에 출연하지 않습니다. 이들은 이
벤트 기간 동안 콘텐츠 제작자 역할을 합니다.

방송사 장면

AWS DeepRacer 이벤트의 라이브 스트림은 여러분의 레이스 스토리를 들려줍니다. 이벤트의 시작, 중
간, 종료 전반에 걸쳐 참여를 장려하려면 장면을 사용하십시오. 이벤트의 여러 부분을 돋보이게 하는 
그래픽 오버레이와 비디오 스트림으로 구성된 애니메이션과 레이아웃입니다.

오버레이는 레이스의 방송사 모드 창과 웹캠 스트림 또는 해설자(선택 사항) 위에 놓이는 그래픽(보통 
투명한 PNG 파일)입니다. 스트리밍을 위한 마스크와 같습니다. 콘텐츠를 그 아래에 배치하여 모든 것
이 매끄럽게 정렬되어 하나의 통일된 레이아웃을 만들 수 있습니다.

레이스를 생중계하십시오. 187
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방송 전에 OBS와 같은 스트리밍 소프트웨어를 사용하여 장면을 설정하십시오. 이벤트가 진행되는 동
안 화면을 부드럽게 넘나들며 역동적인 분위기를 만들고 시청자에게 즐거움을 선사하십시오. 예를 들
어 인트로 애니메이션 장면을 사용하여 이벤트를 시작하십시오. 그런 다음 레이스 뷰와 해설자를 위한 
한두 개의 창이 있는 메인 레이아웃인 PCS(Primary Content Scene)로 전환하십시오. 전체 화면 이중 
해설자 또는 해설자 겸 인터뷰 대상자 장면으로 전환해 생동감을 더하고 리더보드 장면으로 마무리하
십시오. 선택 사항으로, 레이스 중간에 끼어들 수 있는 상업적인 장면을 만듭니다.

AWS DeepRacer 장면 템플릿

AWS DeepRacer League 가상 서킷 팀은 라이브 커뮤니티 레이스에 사용할 수 있는 템플릿 파일 컬렉
션을 만들었습니다. AWS DeepRacer 장면 템플릿을 다운로드하고 이를 사용하여 전문가 수준의 이벤
트를 방송하십시오.

장면 유형 및 사용 방법

1. 인트로 AWS DeepRacer 쉴드 애니메이션

2. 콘솔 공유 전용 보기:

• 기본 레이어 - 레이스의 방송사 모드 URL의 화면 공유입니다. 장면 프레임에 맞게 크기를 조정하
십시오.

3. 단일 해설자 보기(1up):
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• 기본 레이어 - 레이스의 방송사 모드 URL의 화면 공유입니다. 장면 프레임에 맞게 크기를 조정하
십시오.

• 다음 레이어 - OBS Ninja 또는 로컬 웹캠(촬영 중인 해설자가 같은 방에 있는 경우) 오른쪽 상단의 
PIP(Picture in Picture) 창에서 장면 프레임 아래로 가져와 크기를 조절하십시오.

4. 해설자와 인터뷰 대상자 또는 이중 해설자(2up):

• 기본 레이어 - 레이스의 방송사 모드 URL의 화면 공유입니다. 장면 프레임에 맞게 크기를 조정하
십시오.

• 다음 레이어 - OBS Ninja 또는 로컬 웹캠(촬영 중인 해설자가 같은 방에 있는 경우) 오른쪽 상단의 
PIP(Picture in Picture) 창에서 장면 프레임 아래로 가져와 크기를 조절하십시오.

• 듀얼 웹캠 피드 또는 닌자 피드를 오른쪽 상단 창으로 가져와 크기에 맞게 조정합니다(이벤트 일
주일 전에 설정 완료 - AV에서 모든 피드를 확인하고 OBS에서 카메라 할당)

5. 듀얼 해설자 전체 화면(레이싱 뷰 없음, 인터뷰만 가능):

• 베이스 레이어 콘솔은 없고 카메라 피드는 두 개뿐입니다.

6. 종료 리더보드:

• 장면 레이어에 리더보드 결과를 실시간으로 수동으로 입력합니다.

AWS DeepRacer 장면 템플릿 파일 팁

• 34 - 해설자를 위한 제목 구성(PIP로 이름이 포함된 사전 빌드 장면)

• 234 - 레이싱 뷰

• 왼쪽 상단의 AWS DeepRacer League 로고를 회사 로고로 바꾸는 것을 고려해 보십시오.

• 왼쪽 하단의 텍스트를 레이스 이름으로 바꾸고 세로 텍스트는 사용자 정보로 바꾸십시오.

라이브 개인 방송을 제작하려면 - 5분 설정

AWS DeepRacer 라이브 커뮤니티 레이스 개인 방송은 소규모 비공식 레이스에 적합합니다.

주최자 역할

• 스탠다드 레이스의 경우 주최자 한 명만 필요합니다.

하드웨어

• 권장 하드웨어 - 최소 16GB 램
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• (선택 사항) 고품질 마이크, 헤드셋 또는 AirPods

• (선택 사항) LED 링 라이트: 링 라이트가 안경에 반사되지 않도록 하려면 안경을 착용자 얼굴과 비스
듬히 배치하십시오.

• (선택 사항) 웹캠 및 GoPro - 영상을 다양화할 수 있습니다.

팁

• Chrome 또는 Firefox 브라우저 사용(브라우저가 최신인지 확인)

• VPN을 사용 중인 경우 연결 끊기

• 추가 탭 모두 닫기

프라이빗 라이브 AWS DeepRacer 이벤트를 실행하려면

1. AWS DeepRacer 콘솔을 엽니다.

2. 커뮤니티 레이스를 선택합니다.

3. 커뮤니티 레이스 페이지에서 레이스 만들기를 선택합니다.

4. 표준 라이브 커뮤니티 레이스를 주최할 날짜와 시간을 결정하십시오.

5. 라이브 커뮤니티 레이스를 만드는 단계를 따르기 전에 레이스 날짜 아래에서 이 기간이 가능한지 
확인하십시오. 라이브 커뮤니티 레이스는 최대 4시간이 소요될 수 있습니다. 더 긴 레이스를 예약
하려면 고객 지원팀에 문의하십시오.

6. 가능한 날짜가 정해지면 레이스 주최자와 참가자를 위한 해당 화상 회의를 만들어 보십시오. 청중
이 거의 또는 전혀 없는 소규모 레이스를 진행하는 경우 하나의 화상 회의면 충분합니다. 대규모 
개인 레이스를 개최하고 싶다면 다른 화상 회의를 만들어 청중에게 레이스를 중계하십시오.

7. 안내된 the section called “레이스 빠른 시작 만들기”의 단계에 따라 라이브 레이스를 계속 만들려
면을 선택합니다.

• 8단계에서 추천 이메일 템플릿 옆의 복사를 선택하고 레이서와 레이스 주최자를 위한 이메일
을 생성할 수도 있습니다. 상품, 모델 제출 기간, 레이서들이 대기열에 등록하고 레이스를 준
비하기 위해 만날 컨퍼런스 브리지 링크를 입력하십시오.

8. 레이스 당일에는 the section called “라이브 레이스를 진행해 보십시오.”의 지침을 따르십시오.

9. 상품이 있는 경우 레이스 참가자에게 배분하십시오.
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라이브 공개 방송을 제작하려면 - 2시간 설정

AWS DeepRacer 라이브 커뮤니티 레이스 프리미엄 빙송은 3명 이상의 스태프가 글로벌 스트리밍 플
랫폼에서 레이스를 방송하기 위해 여러 방송 장면을 사용합니다. 다음 지침에서는 Twitch를 예로 들어 
설명합니다.

주최자 역할

• 주최자

• 해설자/MC

• 방송사

• Twitch 모더레이터 - 선택사항

하드웨어

• 권장 하드웨어: 최소 16GB의 RAM이 있어야 합니다.

• (선택 사항) 고품질 마이크, 헤드셋 또는 AirPods

• (선택 사항) LED 링 라이트: 링 라이트가 안경에 반사되지 않도록 하려면 안경을 착용자 얼굴과 비스
듬히 배치하십시오.

• (선택 사항) 웹캠 및 GoPro: 이를 사용하여 영상을 다양화할 수 있습니다.

팁

• Chrome 또는 Firefox 브라우저를 사용하십시오(브라우저가 최신인지 확인하십시오).

• VPN을 사용 중인 경우 연결을 끊으십시오.

• 추가 탭을 모두 닫습니다.

사전 조건

• Twitch 계정 - 라이브 비디오 스트리밍 서비스.

• Twitch 스트림 키 - 소프트웨어가 비디오를 어디로 보낼지 알려줍니다.

• Open Broadcaster Software(OBS) - 비디오 녹화 및 라이브 스트리밍을 위한 무료 오픈 소스 소프트
웨어입니다.

• (선택 사항) VDO Ninja(구 OBS Ninja) - 해설자와 인터뷰 대상자를 포함하도록 선택한 경우 추가 비
디오 피드를 추가하고 비디오 피드 간 전환할 수 있는 도구입니다.
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공개 라이브 AWS DeepRacer 이벤트를 실행하려면

1. Twitch 계정을 등록하는 방법의 단계에 따라 Twitch 계정을 설정하십시오.

2. Twitch 스트림 키를 찾으십시오. Twitch Steam 키를 찾는 방법을 알아보십시오.

3. Open Broadcaster Software(OBS)를 다운로드하십시오.

4. OBS를 사용하여 장면을 관리하는 방법을 알아보십시오. 미리 설정하십시오. 레이스를 시작하기 
최소 일주일 전에 에셋을 준비하는 것이 좋습니다.

a. 포함된 AWS DeepRacer 장면 템플릿을 다운로드하십시오.

b. 장면을 로드하고 수정하십시오.

c. 레이스 URL로 소스를 업데이트하십시오.

d. 카메라를 확인하십시오.

e. 피드에 사람들을 할당하십시오.

5. 선택적으로 해설자와 인터뷰 대상자가 방송 이벤트에 참여하는 경우 VDO Ninja(구 OBS Ninja)를 
사용하여 여러 비디오 피드를 관리하십시오. OBS Ninja 사용 방법을 알아보십시오.

6. AWS DeepRacer 콘솔로 이동하여 레이스를 생성하십시오.

7. 커뮤니티 레이스를 선택합니다.

8. 커뮤니티 레이스 페이지에서 레이스 만들기를 선택합니다.

9. 공개 라이브 커뮤니티 레이스를 주최할 날짜와 시간을 결정하십시오.

10. 라이브 커뮤니티 레이스를 만드는 단계를 따르기 전에 레이스 날짜 아래에서 이 기간이 가능한지 
확인하십시오. 라이브 커뮤니티 레이스의 기본 지속 시간은 4시간입니다. 더 긴 레이스를 예약하
려면 고객 지원팀에 문의하십시오. 라이브 레이스가 4시간 미만인 경우에는 취해야 할 조치가 없
습니다.

11. 가능한 날짜와 시간이 정해지면 레이스 주최자와 참가자를 위한 해당 화상 회의를 만드십시오.

12. 다음으로 방송사를 위한 화상 회의를 하나 더 만들어 보십시오.

13. 단계에 따라 라이브 커뮤니티 레이스를 설정하십시오.

a. 선택 사항으로, 8단계의 레이스 설명 아래에 레이서들이 가족 및 친구들과 공유할 수 있도록 
라이브 스트림 링크를 추가하십시오. 레이서를 위한 레이서 룸 컨퍼런스 브리지도 포함할 수 
있습니다. 설명은 리더보드 세부 정보에 표시되어 링크에 쉽게 액세스할 수 있습니다.

b. 선택 사항으로, 12단계에서 추천 이메일 템플릿 옆의 복사를 선택하고 레이서와 레이스 주최
자를 위한 이메일을 생성할 수도 있습니다. 상품, 모델 제출 기간, 레이서들이 대기열에 등록
하고 레이스를 준비하기 위해 만날 컨퍼런스 브리지 링크를 입력하십시오.

c. 주최자 팀을 위한 다른 이메일이나 채팅을 만드십시오.
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14. 레이스 당일에는 안내에 따라 the section called “라이브 레이스를 진행해 보십시오.”을 수행하십
시오.

15. 우승자와 참가자를 축하하고, 상품을 배포하고, 블로그를 작성하고, 트윗하고, 글을 올리고, 퍼뜨
리십시오.

AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스 관리

모든 커뮤니티 레이스는 비공개입니다. 초대 링크가 있는 개인만 볼 수 있습니다. 참가자는 초대 링크
를 자유롭게 전달할 수 있습니다. 하지만 레이스에 참가하려면 참가자가 AWS 계정이 필요합니다. 처
음 참가하는 사용자는 계정 생성 프로세스를 완료해야 레이스에 참가할 수 있습니다.

레이스 주최자는 시작일과 종료일을 포함한 레이스 세부 정보를 편집하고 참가자를 제거할 수 있습니
다.

AWS DeepRacer 커뮤니티 레이스를 관리하려면

1. AWS DeepRacer 콘솔에 로그인합니다.

2. 커뮤니티 레이스를 선택합니다.

3. 레이스 관리 페이지의 레이스에서 관리하려는 레이스를 선택합니다. 참가자 목록을 포함한 선택
한 레이스의 세부 정보가 표시됩니다.
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4. 레이스 세부 정보를 편집하려면 작업에서 레이스 세부 정보 편집을 선택합니다.
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화면의 지시에 따라 편집을 완료합니다.

5. 이벤트의 리더보드를 보려면 작업에서 리더보드 보기를 선택합니다.
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6. 이벤트 초대 링크를 재설정하려면 작업에서 초대 링크 재설정을 선택합니다. 초대 링크를 초기화
하면 원래 링크를 아직 선택하지 않은 사람은 레이스에 액세스할 수 없습니다. 이미 링크를 클릭하
고 모델을 제출한 사용자는 모두 레이스에 남아 있습니다.

링크를 복사하여 초대된 참가자와 공유할 수 있습니다.

7. 오픈 레이스를 종료하려면 작업에서 레이스 종료를 선택합니다. 이 작업은 지정된 종료 날짜 이전
에 레이스를 즉시 종료합니다.

8. 이벤트를 삭제하려면 작업에서 레이스 삭제를 선택합니다. 이 작업은 모든 참가자의 커뮤니티 레
이스에서 이 레이스와 세부 사항을 영구적으로 제거합니다.

9. 참가자를 제거하려면 한 명 이상의 레이스 참가자를 선택하고 참가자 제거를 선택한 다음 확인하
여 참가자를 제거합니다.

이벤트에서 참가자를 제거하면 해당 사용자가 레이싱 이벤트에 액세스할 수 있는 권한이 취소됩
니다.
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AWS DeepRacer 이벤트 주최

AWS DeepRacer 이벤트란 무엇입니까?

AWS DeepRacer는 인공 지능 및 기계 학습(AI/ML)을 사용하여 실습을 할 수 있는 재미있는 방법을 제
공하는 교육 서비스입니다. AWS DeepRacer는 조직의 AI/ML 인재 격차를 해소하고 비즈니스 요구 사
항에 AI/ML을 적용하는 데 도움이 될 수 있습니다.

AWS DeepRacer는 팀에 AI/ML 기술을 소개할 뿐만 아니라 팀 구성과 친선 경쟁을 장려하는 이벤
트를 주최할 수 있게 해줍니다. 이 이벤트는 AWS DeepRacer 리그에서 직접 또는 가상으로 AWS 
DeepRacer 자동차를 경주하기 위한 강화 학습 모델을 만드는 실무 경험을 제공함으로써 기술 참가자
와 비기술 참가자 모두가 기계 학습의 기초를 배울 수 있도록 도와줍니다. 또한 AWS DeepRacer 이벤
트는 리더가 팀을 참여시켜 조직의 AI/ML 비전 및 목표를 달성하는 데 도움이 됩니다.

이 안내서는 AWS DeepRacer 이벤트를 계획하고 호스팅하는 데 필요한 리소스, 도구 및 예제를 제공
합니다. 50명 이하의 참가자가 참여하는 AWS DeepRacer 이벤트를 계획하려면 시작하기 전에 고려할 
사항으로 이동하십시오. 대규모 이벤트를 계획하는 경우(참가자가 50명 이상인 경우) AWS 계정 팀과 
협력하여 이벤트를 요청하는 것이 좋습니다.

AWS DeepRacer 이벤트의 이점에 대해 자세히 알아보고 고객 사용 후기를 보려면 AWS DeepRacer 
엔터프라이즈 이벤트를 참조하십시오.

AWS DeepRacer 이벤트의 작동 방식 및 예상 사항

팀을 위한 강화 학습을 통해 훈련 및 실습을 제공하든, 새로운 인재를 유치하기 위해 조직을 홍보하든, 
아니면 이 둘을 조합하든, 이 안내서는 AWS DeepRacer 이벤트를 만들고 사용자 지정하는 데 도움이 
되는 도구와 리소스를 제공합니다.

AWS DeepRacer 이벤트는 사용자의 요구와 목표에 맞게 유연하지만, AWS DeepRacer 이벤트의 기본 
공식에는 다음이 포함됩니다.

• 온라인 AWS DeepRacer 강화 학습 과정 또는 AWS DeepRacer Pit Crew 전문가와 함께하는 오프라
인 워크숍과 같은 훈련 구성 요소.

• AWS 콘솔에서의 실제 모델 훈련과 참가자가 모델을 생성하고 훈련할 수 있는 시간입니다.

• AWS DeepRacer 레이스(예: 단일 오프라인 레이스 또는 여러 가상 레이스)를 통해 참가자는 자신들
의 훈련된 기계 학습 모델이 실제로 작동하는 모습을 볼 수 있습니다. 주최할 수 있는 레이스 유형에 
대한 자세한 내용은 AWS DeepRacer 레이스 유형을 참조하십시오.
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• 이벤트 참가자를 위한 이벤트 후 요약 또는 다음 단계 커뮤니케이션.

AWS DeepRacer 이벤트 및 고객 하이라이트에서 기대할 수 있는 사항에 대한 자세한 내용은 AWS 
DeepRacer Accelerate YouTube 동영상을 참조하십시오.

시작하기 전에 고려해야 할 사항

이벤트 계획의 첫 번째 단계는 조직의 비즈니스 목적과 목표를 정의한 다음 프로젝트 계획을 수립하는 
것입니다. 목표의 한 예로 “조직 내에서 재미있고 교육적인 방식으로 팀 단합을 장려하고 싶습니다.”

프로젝트 계획은 다음과 같은 의문 사항에 답할 수 있어야 합니다.

• 이벤트 리더는 누구인가요?

조직 내에서 이 이벤트의 계획 및 실행을 주도하는 사람이 누구인지 파악하십시오. 이벤트 리더에는 
시설, 인사, 홍보/마케팅, 임원 스폰서 또는 AWS 계정 팀과 같은 팀이 포함될 수 있습니다.

• 이벤트 소유자는 누구인가요?

조직 내에서 이벤트 소유자를 식별하십시오. 이 사람이나 팀이 주요 주최자여야 하며 이 행사를 계획
할 때 모든 결정에 참여해야 합니다.

• 이벤트 날짜는 언제인가요?

이벤트를 언제 개최하고 싶은지 정하십시오. 참가자가 100명 이상인 대규모 행사를 고려하고 있다면 
행사를 계획하고 진행하기에 충분한 리드 타임을 확보할 수 있도록 이벤트 날짜를 더 길게 잡아야 합
니다. 예제 타임라인은 AWS DeepRacer 이벤트 예제를 참조하십시오.
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• 예상 예산은 얼마입니까?

이벤트 예산을 예상해 보십시오. 이벤트와 함께 계획해야 하는 두 가지 비용 고려 사항이 있습니다.

• 이벤트 비용: 대면 이벤트를 주최하는 경우 이벤트 장소, 트랙, 디바이스 구매부터 음식, 음료, 이벤
트 상품에 이르기까지 모든 비용이 포함될 수 있습니다.

• 모델 훈련 비용:이 비용은 직원이 AWS DeepRacer 서비스를 AWS Management Console 사용하
여에서 강화 학습 모델을 훈련할 때 발생합니다. 예를 들어, 각 참가자는 AWS DeepRacer 콘솔에
서 하나 또는 여러 개의 모델을 학습하는 데 약 10시간이 필요합니다. 비용에 대한 자세한 내용은
AWS DeepRacer 요금을 참조하십시오.

• 이벤트에 필요한 장소는 어디입니까?

오프라인 이벤트를 개최하는 경우 워크숍과 레이스를 위한 물리적 장소를 확보해야 합니다. 선택한 
물리적 트랙 유형도 해당 위치에 맞아야 합니다.

• 예상 참가자 수는 몇 명입니까?

이벤트에 참석하는 참가자 수를 추정해 보십시오. 참가자 수 또한 예상 예산에 영향을 미칩니다.

• 이벤트 종료 후 회고 세션을 통해 성공 여부를 가늠해 볼 계획이신가요?

참가자가 ML 기술을 계속 발전시키고 계속 협업하도록 장려하려면 다음 단계를 알리고 참가자에게 
피드백을 요청하는 것이 좋습니다. 예를 들어 참가자에게 설문조사를 보내 관심을 파악하고 조직 내 
AI/ML 리더를 모집하십시오. 이를 통해 향후 AWS DeepRacer 이벤트에 누가 참여할지도 결정할 수 
있습니다.

• 조직에서 이벤트를 홍보하기 위한 커뮤니케이션 전략은 무엇입니까?

조직 내에서 이 이벤트를 알리는 것은 내부 이메일이나 캘린더 초대처럼 간단할 수 있습니다.

• 경영진 이해관계자는 누구인가요?

행사를 후원하고 조직 내에서 사고 리더십과 협업을 장려하는 경영진을 파악하십시오.

AWS DeepRacer 레이스의 유형

프로젝트 계획의 주요 질문에 답한 후 이벤트에서 어떤 유형의 레이스를 원하는지 결정하십시오. 주최
하는 레이스 유형은 예상 예산 및 이벤트 참가자 수를 기준으로 결정해야 합니다. 다음 두 가지 유형의 
레이스를 주최할 수 있습니다.

가상 레이싱
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가상 레이스는 여러 지역 또는 원격 팀이 가상 환경에서 협업하고 훈련된 모델을 레이싱할 수 있는 좋
은 방법입니다. 가상 레이싱에는 물리적 장치와 트랙이 필요하지 않으므로 그룹 규모를 유연하게 조정
할 수 있으며 위치 및 예산 제약이 있는 조직에 적합한 솔루션입니다.

가상 레이싱에는 클래식 레이싱과 라이브 레이싱의 두 가지 유형이 있습니다. 클래식 레이싱과 라이브 
레이싱의 주요 차이점은 클래식 레이싱 참가자가 자신의 모델을 훈련하고 원하는 시간에 제출할 수 있
다는 것입니다. 라이브 레이싱은 참가자들이 정해진 시간 내에 차례로 모델을 경주하는 것을 말합니다. 
두 가지 유형의 레이스 모두 비공개 또는 공개적으로 공유할 수 있으며 리더보드를 사용하여 참가자 순
위를 결정할 수 있습니다. AWS 은 Twitch에서 레이스를 방송할 수 있는 도구도 제공합니다.

가상 레이싱은 AWS DeepRacer 레이스를 시작하는 가장 빠른 방법입니다. 참가자는 콘솔에서 기계 학
습 및 강화 학습에 대한 소개를 포함하는 시작하기 프로세스를 진행할 수 있습니다. 콘솔은 참가자가 
첫 번째 모델을 만드는 과정을 안내합니다. 가상 레이스를 설정하는 방법에 대한 자세한 내용은 레이스 
만들기 단원을 참조하십시오.

오프라인 레이싱

대면 레이스를 주최하여 팀이 직접 참석할 수 있는 매력적인 이벤트를 제공하십시오. 오프라인 레이싱
에는 물리적 트랙과 AWS DeepRacer 차량 디바이스가 포함됩니다. AWS 은 트랙을 구축하고 이벤트
에 사용할 차량을 조달하기 위한 옵션을 제공합니다.

AWS DeepRacer 디바이스에 대한 자세한 내용은 AWS DeepRacer 차량 작동을 참조하십시오. 물리적 
트랙 및 장벽을 구성하고 주문하는 방법에 대한 자세한 내용은 물리적 트랙 구축을 참조하십시오.

이 두 가지 유형의 레이스 외에도 훈련용 온라인 훈련 또는 워크숍을 포함시키고 Twitch에서 레이스 이
벤트를 생중계할 수 있습니다.

모범 사례

AWS DeepRacer 이벤트 계획의 효율성을 높이기 위해 다음 모범 사례도 권장합니다.

• 내부 리더 지원을 받으십시오. 조직 리더의 지원은 팀 참여를 장려하고 참여도와 전반적인 참가자 만
족도를 높입니다.

• AWS 계정 관리자가 있는 경우 해당 관리자에게 연락하여 이벤트를 알리고 지원이 필요한지 논의합
니다.

• 대규모 이벤트를 계획하는 경우(참가자가 50명 이상인 경우) AWS 계정 관리자와 조기에 자주 참여
하세요. AWS 계정 팀 담당자에게 문의해야 할 사람이 확실하지 않은 경우 요청을 제출하십시오. 요
청을 제출하려면 이벤트 요청을 참조하십시오. 이벤트 및 훈련에 대한 AWS DeepRacer 커뮤니티의 
추가 리소스는 AWS DeepRacer Slack 채널을 참조하십시오.
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• AWS DeepRacer 이벤트 목표에 맞는 예산을 수립하십시오. 예산이 계획 중인 이벤트 유형에 영향을 
미칠 수 있지만, AWS DeepRacer는 비용을 제한하고 관리하는 데 도움이 되는 다중 사용자 모드와 
같은 도구를 제공합니다.

• 참가자에게 상품을 제공하십시오. 팀이 전통적인 챔피언십 컵에 관심이 있든 NFT에 관심이 있든 상
관없이 참여를 독려할 수 있는 상품을 마련하십시오.

AWS DeepRacer 이벤트 시작하기

조직의 목표를 정의했으면 프로젝트 계획을 사용하여 개최하려는 이벤트 유형을 좁힐 수 있습니다. 다
음 예제 목표는 요구 사항과 AWS DeepRacer에서 얻고자 하는 이점을 기반으로 이벤트를 설정하는 방
법을 보여줍니다.

팀 단합

소규모 그룹을 위한 팀 단합을 장려하는 일회성 지역 행사를 주최하고 싶다면 대면 또는 가상 행사를 
고려해 보십시오. 이 목표를 달성하는 이벤트 유형의 예는 가상 이벤트 예시를 참조하십시오.

AI/ML 교육에 투자

기술 및 비기술 직원이 기계 학습에 더 익숙해지고 이러한 기술을 적용하기를 원한다면 경영진 지원을 
더 많이 요청하는 것을 고려하고, 이벤트를 더 많은 참가자가 참여하여 조직에 더 큰 영향을 미치는 팀 
간 이벤트로 만드는 방안을 고려해야 합니다. 이 이벤트에는 참가자 규모를 조정할 수 있도록 대면 이
벤트와 가상 이벤트 구성 요소가 모두 포함될 수 있습니다. 이 목표를 달성하는 이벤트 유형의 예는 대
면 이벤트 예시를 참조하십시오.

조직 인지도 제고 및 홍보

조직을 혁신적이고 사려 깊은 리더로 자리매김하여 더 많은 인재를 유치하고 조직 내 전반적인 인지도
를 높이려면 가상 또는 오프라인 이벤트를 실시간 스트리밍하거나 사용자 지정 이벤트를 만들어 보십
시오. 이 목표를 달성하는 이벤트 유형의 예는 사용자 지정 이벤트 예제를 참조하십시오.

AWS DeepRacer 이벤트 예제

다음 섹션에서는 목표 및 프로젝트 계획 요구 사항에 따라 생성할 수 있는 다양한 유형의 이벤트의 몇 
가지 예를 제공합니다. 이러한 이벤트 일정은 교육 및 레이스 구성 요소에 따라 계획됩니다. 하지만 조
직의 필요에 따라 이벤트 구성 요소 수에 맞게 이벤트 타임라인을 사용자 지정할 수 있습니다.
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가상 이벤트 예제

가상 이벤트는 여러 위치에 있는 조직이나 여러 지역의 팀이 편리하고 비용 효율적인 방식으로 모일 수 
있는 좋은 방법입니다. 가상 이벤트는 종속성이 적기 때문에 더 편리하고 비용 효율적입니다. 예를 들
어 대면 이벤트처럼 물리적 트랙, 디바이스 또는 위치 공간을 고려할 필요가 없습니다. 다음 가상 이벤
트 예는 타임라인 및 참가자 수와 같은 다양한 프로젝트 계획 항목에 중점을 둡니다.

• 2주간의 가상 클래식 레이스 이벤트:

다음 2주간의 이벤트 일정 예시는 클래식 레이스 제출에 제한이 없고 실시간 레이스 시간 제약이 없
기 때문에 참가자가 많고 레이스에 참가할 팀이 있는 이벤트를 호스팅할 수 있는 간단한 방법을 찾는 
조직에 아주 좋은 옵션입니다. 모든 참가자는 레이스 기간 내에서 언제든지, 심지어 동시에 모델을 
제출할 수 있습니다. 이 이벤트 예제에서는 AWS 콘솔의 커뮤니티 레이스 섹션을 사용하여 프라이빗 
클래식 레이스를 만들고 2주 후에 훈련과 레이스를 예약합니다. 커뮤니티 레이스를 설정하는 방법을 
알아보려면 레이스 관리를 참조하십시오.

• 첫째 날: 참가자는 모든 참석자를 위한 무료 온디맨드 가상 워크숍에 참석합니다. 온라인 워크숍 
리소스에 대한 자세한 내용은 AWS DeepRacer: 강화 학습을 통한 주도를 참조하십시오. 또한 
AWS DeepRacer Pit Crew 전문가의 도움을 받아 가상 워크숍을 진행하도록 예약할 수 있습니다.

• 1~5일: 참가자는 AWS DeepRacer 콘솔에서 모델을 훈련, 업데이트 및 테스트합니다. 참가자는 모
델을 제출하여 1~5일 동안 비공개 가상 레이스에 참가합니다. 한 AWS 계정에서 여러 참가자에 대
해 AWS 콘솔을 설정하는 방법을 알아보려면 다중 사용자 모드를 참조하세요.

• 5~10일: 5일차에 상위 10명의 우승자를 선정하고 다음 주에 새 트랙에서 열리는 새로운 비공개 가
상 레이스에 참가할 수 있게 합니다.

• 10일차: 10일차에 상위 3명의 우승자를 선정하고 레이스와 이벤트가 종료됩니다.

• 1주간의 가상 라이브 레이스 이벤트:

다음 가상 라이브 레이스 이벤트 예시는 소규모 팀에게 레이싱의 짜릿함과 재미를 실시간으로 선사
할 수 있는 좋은 방법입니다. 이러한 유형의 이벤트는 예산이 적고 모두가 실시간으로 레이스를 진
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행할 수 있습니다. 라이브 레이스 진행 방법에 대한 자세한 내용은 라이브 레이스 진행을 참조하십시
오.

• 첫째 날: 참가자들은 AWS DeepRacer Pit Crew 전문가와 함께하는 가상 워크숍에 참석합니다. 워
크숍에 대한 자세한 내용은 AWS DeepRacer 이벤트를 참조하십시오.

• 1~5일: 참가자는 1~5일 동안 AWS DeepRacer 콘솔에서 모델을 훈련, 업데이트 및 테스트합니다.

• 5일차: 참가자들은 1~2시간 동안 온라인으로 모여 모델을 제출하고 5일째 되는 날 라이브 가상 레
이스에 참가합니다.

• 가상 클래식 레이스 및 라이브 레이스 이벤트:

다음 이벤트 예는 여러 지역의 많은 참가자를 하나로 모으려는 조직이나 여러 온라인 사무실에서 원
격으로 작업하는 참가자를 하나로 모으려는 조직에 적합한 옵션입니다. 이러한 유형의 이벤트에서
는 이벤트 일정이 2주에 걸쳐 진행되므로 참가자들이 모델 훈련과 레이스를 연습할 기회가 더 많아
집니다. 또한 라이브 스트리밍을 시청하는 참가자들에게 이벤트가 더욱 흥미로울 수 있도록 라이브 
레이스 이벤트에 아나운서를 두는 것이 좋습니다. Pro Division Finale Twitch 스트리밍을 통해 피날
레 방송사들이 어떻게 레이스를 더욱 흥미진진하게 만드는지 확인해 보십시오.

• 첫째 날: 참가자는 AWS DeepRacer Pit Crew 전문가와 함께 가상 워크숍에 참석합니다. 워크숍에 
대한 자세한 내용은 AWS DeepRacer 이벤트를 참조하십시오.

• 1~5일: 참가자는 AWS DeepRacer 콘솔에서 모델을 훈련, 업데이트 및 테스트한 다음, 모델을 제
출하여 1~5일 간의 프라이빗 리그 레이스에 참가합니다.

• 5일차: 상위 10명의 우승자를 선정하여 새 트랙에서 열리는 새로운 프라이빗 리그 레이스에 참가
할 수 있는 기회를 제공합니다.

• 5~10일 차: 다음 주에 상위 10명의 우승자를 선정하고 Twitch에서 이벤트를 생중계하며 레이스를 
펼칩니다. 자세한 정보는 레이스 생중계를 참조하십시오.

오프라인 이벤트 예시

단일 물리적 공간에 참가자를 모을 수 있는 조직의 경우, AWS DeepRacer를 경험하기에 대면 이벤트
보다 더 좋은 방법은 없습니다. 트랙사이드에 서서 모델이 실제 자동차에서 작동하는 모습을 보는 스
릴과 흥분을 경험하는 것만큼 좋은 것은 없습니다. 일반적으로 대면 이벤트는 가상 이벤트보다 더 많
은 리소스가 필요하고 비용도 더 많이 듭니다. 참가자가 50명 이상이고 필요한 예산이 있는 조직이라면 
AWS DeepRacer 오프라인 경험을 활용하는 것이 좋습니다. 또한 트랙 옆에서 관람하는 참가자들을 위
해 대회 결과가 실시간으로 발표되므로 레이스를 더욱 흥미진진하게 만들기 위해 이러한 대면 이벤트
에 아나운서를 두는 것이 좋습니다.
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• 대면 1일 이벤트:

대면 이벤트의 다음 예제는 로컬 팀에 적합하며 모든 참가자가에서 첫 번째 모델을 훈련 AWS 
Management Console 하고 하루 만에 경쟁할 수 있도록 합니다. 일반적인 1일 대면 이벤트는 모든 
참석자가 참가할 수 있는 대면 워크숍과 레이스로 구성됩니다. 워크숍은 일반적으로 강화 학습의 기
초를 설명하고 참가자에게 첫 번째 모델을 훈련할 기회를 제공하는 AWS DeepRacer Pit Crew 전문
가가 주도합니다. 워크숍이 끝난 후 참가자는 모델을 제출하고 이를 AWS DeepRacer 디바이스에 업
로드하여 당일 레이스를 진행할 수 있습니다.

• 참가자는 AWS DeepRacer Pit Crew 전문가가 진행하는 AWS DeepRacer 워크숍(90~120분)에 직
접 참석합니다. AWS DeepRacer 워크숍을 요청하는 방법에 대한 자세한 내용은 이벤트 요청을 참
조하십시오.

• 워크숍 이후 진행되는 오프라인 레이스(레이스당 120분 또는 약 5분).

• 이틀간의 대면 이벤트:

다음 이틀간의 대면 이벤트 예시는 1일 이벤트와 비슷합니다. 단, 워크숍과 실제 레이스를 각각 다른 
날에 진행하면 참가자가 레이스를 준비하면서 모델을 훈련하고 업데이트하는 데 더 많은 시간을 할
애할 수 있다는 점이 다릅니다. 조직에서는 참가자들이 모델을 훈련하고 다듬는 데 더 많은 시간을 
할애할 수 있도록 며칠 또는 몇 주 간격으로 이러한 이벤트를 주최하는 것이 일반적입니다. 워크숍과 
레이스 사이에 더 많은 시간을 할애하면 참가자들이 더 경쟁적인 레이스를 할 수 있습니다.

• 1일차: 참가자는 AWS DeepRacer Pit Crew 전문가가 진행하는 AWS DeepRacer 워크숍에 직접 
참석합니다(90~120분). 오프라인 워크숍을 요청하는 방법에 대한 자세한 내용은 이벤트 요청을 
참조하십시오.

• 2일차: 참가자들은 워크숍 후 오프라인 레이스에 참가합니다(120분 또는 레이스당 약 5분).

사용자 지정 이벤트 예제

가상 이벤트와 마찬가지로 사용자 지정 이벤트는 여러 위치에 있는 팀을 위한 이벤트를 주최해야 하는 
대규모 조직(참가자 100명 이상)에 적합한 옵션입니다. 사용자 지정 이벤트를 사용하면 시간과 레이스 
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형식에 제한이 없으므로 훈련, 워크숍, 레이스를 보다 유연하게 진행할 수 있습니다. 이러한 이벤트에
는 가상 레이스와 오프라인 레이스를 모두 포함할 수 있으며, 이러한 레이스는 몇 주에 걸쳐 진행되므
로 전 세계 참가자가 모델 훈련 및 협업에 더 많은 시간을 할애할 수 있습니다. 이러한 유형의 사용자 지
정 이벤트는 잠재적인 물류 문제에 대비하기 위해 먼저 소규모 이벤트를 몇 개 진행해 놓는 것이 더 성
공적입니다. 이러한 유형의 이벤트 또는 일련의 이벤트는 조직 내에서 기계 학습 전도사 팀을 육성하는 
데도 도움이 됩니다.

• 다음 예시에서는 사용자 지정 이벤트를 3개월에 걸쳐 진행하여 여러 지역의 직원을 수용할 수 있도
록 합니다.

• 1개월 차: 여러 지역에서 열리는 글로벌 워크숍.

• 2개월 차: 여러 지역의 참가자가 한 달 동안 진행되는 가상 리그 예선 레이스를 이용할 수 있습니
다.

• 3개월차: 오프라인 레이스 및 가상 챔피언십 컵 레이스. 이 오프라인 레이스는 실시간 스트리밍으
로 글로벌 팀이 시청할 수 있습니다.

사용자 지정 이벤트를 호스팅하려면 AWS 에 문의하여 이벤트 지원을 받으세요. 이벤트 요청을 참조하
십시오.

추가적인 리소스

AWS DeepRacer 이벤트와 관련된 추가 리소스는 다음 목록을 참조하십시오.

• AWS DeepRacer 블로그

• AWS DeepRacer League

• AWS DeepRacer 커뮤니티 슬랙 채널

• 기계 학습 훈련

• 기계 학습 인증

• AWS DeepRacer 훈련

• AWS DeepRacer GitHub 리포지토리

• 레이싱 팁

• AWS DeepRacer 유튜브 채널

• AWS DeepRacer 스토어
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다중 사용자 모드

다중 사용자 모드 계정 설정은 조직이 하나의 AWS 계정으로 여러 AWS DeepRacer 참가자를 후원할 
수 있는 흥미로운 방법을 제공합니다. 후원 참가자는 자신의 비용을 발생시키지 않습니다. 대신 훈련 
시간 및 스토리지 비용은 후원 AWS 계정으로 청구됩니다. 다중 사용자 모드 계정 설정을 통해 AWS 
DeepRacer 이벤트 주최자는 개별 참가자, 그룹 또는 모든 참가자의 교육 시간 및 모델에 대한 기본 할
당량을 업데이트하여 예산을 설정하고 지출을 모니터링 및 제어할 수 있습니다.

다음 섹션에서는 관리자 또는 참가자로서 AWS DeepRacer 다중 사용자 모드를 사용하는 방법을 설명
합니다.

Note

계정 후원이 가능한 다중 사용자 모드는 AWS DeepRacer 서비스에서만 사용할 수 있습니다.

주제

• 다중 사용자 모드 설정(관리자)

• AWS DeepRacer 다중 사용자 경험 (참가자)

다중 사용자 모드 설정(관리자)

다중 사용자 계정 설정을 통해 주최자(계정 관리자 등)는 참가자에게 주최자 계정 ID로 AWS 
DeepRacer 서비스에 대한 액세스 권한을 제공할 수 있습니다. 또한 참가자의 훈련 시간에 대한 사용
량 할당량을 설정하고, 훈련 및 스토리지에 대한 지출을 모니터링하고, 훈련을 시작 및 중단하고, AWS 
DeepRacer 콘솔에서 계정의 모든 사용자에 대한 모델을 보고 관리할 수 있습니다.

다중 사용자 모드는 개별 AWS 계정이 없는 여러 참가자가 있는 대규모 이벤트에 특히 유용합니다. 
AWS DeepRacer 관리자는 이벤트의 각 참가자에 대한 계정을 생성하고 관리하는 대신 단일 AWS 계
정을 통해 모든 후원 참가자를 호스팅할 수 있습니다.

다중 사용자 모드에서는 후원 참가자가 자신의 비용을 들이지 않고도 경쟁하고 훈련할 수 있습니다. 훈
련 및 보관 비용은 후원하는 다중 사용자 AWS 계정에 청구됩니다. 관리자가 참가자의 사용을 후원하
는 것을 중단해도 참가자는 레이서 별칭과 프로필을 유지합니다.
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다중 사용자 이해관계자

이 안내에서는 다중 사용자 모드 설정 및 사용에 대한 다음과 같은 일반적인 다중 사용자 이해 관계자
를 참조합니다.

• AWS IAM/SSO 구성을 위한 관리자입니다. IAM/SSO 구성 AWS 관리자는 AWS DeepRacer 관리자
와 참가자가 다중 사용자 모드를 사용할 수 있도록 IAM 또는 SSO를 설정합니다. IAM/SSO AWS 관
리자에게는 IAM 및 SSO 관리자 권한이 있습니다. IAM 사용자 생성에 대한 자세한 정보는 AWS 계
정에서 IAM 사용자 생성 섹션을 참조하십시오.

• AWS DeepRacer 관리자. AWS DeepRacer 관리자는 AWS DeepRacer 참가자의 후원을 관리
하며 후원을 일시 중지 및 재개하고, 모델 및 아티팩트를 삭제하고, 가상 레이스를 구성 및 호
스팅하고, 다중 사용자 모드를 활성화 및 비활성화할 수 있습니다. AWS DeepRacer 관리자는
AWSDeepRacerAccountAdminAccess 권한을 가집니다.

• AWS DeepRacer 참가자. AWS DeepRacer 참가자는 다중 사용자 모드에서 관리자 AWS 계정으로 
이벤트에 참여하도록 초대됩니다. 참가자는 후원자 계정에서 모델을 훈련, 평가 및 저장할 수 있는
AWSDeepRacerDefaultMultiUserAccess 권한을가집니다. 참가자는 또한 레이서 프로필을 구성하
고, 가상 레이스에 참가하고, 모델을 다운로드하여 실제 AWS DeepRacer 차량에 배포할 수 있습니
다.

이 안내서에서는 다음을 수행합니다.

• 1단계. 필수 조건 수행

• 2단계. AWS DeepRacer 계정에서 다중 사용자 모드를 활성화합니다.

• 3단계. 참가자를 초대하십시오.

• 4단계. 사용량 할당량을 설정하십시오.

• 5단계. 후원 참가자의 사용량을 모니터링하십시오.

1단계. AWS DeepRacer 다중 사용자 모드의 필수 조건

다중 사용자 모드에 대한 다음 필수 조건을 완료합니다.

• 다중 사용자를 위한 AWS DeepRacer 관리자 권한으로 계정을 설정하십시오. 다중 사용
자 모드로 레이스를 조직하고 일반적인 AWS DeepRacer 관리자 작업을 수행하는 경우,
AWSDeepRacerAccountAdminAccess 권한을 가진 AWS DeepRacer 관리자로 계정을 설정해야 합
니다.

• 후원하려는 참가자에게 AWS 콘솔 액세스 및 레이서 정책 권한을 제공합니다.
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다중 사용자를 위한 AWS DeepRacer 관리자 권한으로 계정을 설정하십시오.

다중 사용자 모드를 위한 AWS DeepRacer 관리자로 설정하려면 사용자, 그룹 또는 역할에 연결된 
IAM AWS DeepRacer 관리자 정책인 AWSDeepRacerAccountAdminAccess가 있어야 합니다. 조직
에 따라 콘솔을 사용하여 사용자 또는 역할을 생성하고 필요한 IAM 정책을 첨부하여 관리자 정책을 직
접 설정하거나 IT 관리자에게 제공하도록 할 수 있습니다. 필요한 관리자 정책에 대한 자세한 내용은
AWSDeepRacerAccountAdminAccess를 참조하십시오. IAM 정책에 대한 자세한 내용은 IAM 사용 설
명서의 액세스 관리 섹션을 참조하십시오.

후원 참가자에게 AWS 콘솔 액세스 권한 제공

후원하는 레이서에게 AWS DeepRacer 콘솔에 대한 액세스 권한을 제공하려면 AWS IAM Identity 
Center 또는와 같은 표준 AWS 권한 부여 프로토콜을 사용하는 것이 좋습니다AWS Identity and 
Access Management. 조직의 기존 SSO를 통해 액세스를 제공할 수도 있습니다. 참가자가 제공한 자
격 증명을 사용하여 AWS DeepRacer 콘솔에 로그인하면 AWS 플레이어 계정을 생성하여 계정에서 
AWS DeepRacer 콘솔에 로그인하고 액세스하라는 메시지가 표시됩니다 AWS . AWS 플레이어 계정
에 대한 자세한 내용은 AWS 플레이어 계정을 참조하십시오.

IAM을 사용하여 후원 참가자에게 AWS 콘솔 액세스 권한 제공

1. 각 참가자의 IAM 사용자 이름과 비밀번호를 생성합니다. AWS 계정의 IAM 사용자 생성을 참조하
십시오.

2. 각 참가자에게 AWS DeepRacerDefaultMultiUserAccess 권한을 부여하십시오. 자세한 내용은
AWS DeepRacer에 대한AWS 관리형 정책을 참조하십시오.

3. 참가자에게 IAM 사용자 이름과 암호, 콘솔 링크를 이메일로 보내십시오. 제공된 링크를 사용하여 
IAM 사용자 이름과 암호를 입력하면 참가자가 콘솔에 액세스할 수 있습니다. IAM 사용자 생성에 
대한 자세한 정보는 AWS 계정에서 IAM 사용자 생성 섹션을 참조하십시오.

IAM Identity Center를 사용하여 후원 참가자에게 AWS 콘솔 액세스 권한 제공

1. https://console.aws.amazon.com/singlesignon/에서 IAM Identity Center 콘솔을 열고 사용자 지정 
권한 집합을 만들고 계정에 사용자를 할당합니다. 자세한 내용은  권한 집합을 참조하십시오.

2. 사용자 지정 권한 집합을 생성할 때 다음 값을 제공하십시오.

• 릴레이 상태: https://console.aws.amazon.com/deepracer/home?region=us-
east-1#getStarted
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Note

릴레이 상태는 계정 내 참가자를 지정된 URL로 리디렉션합니다. 이 경우 참가자를 AWS 
DeepRacer 콘솔로 안내합니다.

• AWS 관리형 정책: AWS DeepRacerDefaultMultiUserAccess

필수 조건을 충족했으면 이제 다중 사용자 모드를 활성화하고 참가자를 초대하여 계정을 통해 레이스
를 진행할 수 있습니다.

2단계: 다중 사용자 계정 모드 활성화

AWS DeepRacer 관리자 계정을 설정하고 후원 참가자에게 콘솔 액세스 및 권한을 부여한 후에는 
AWS DeepRacer 계정에서 다중 사용자 모드를 활성화할 수 있습니다.

Note

기본적으로 다중 사용자 모드의 참가자를 후원하는 계정에는 할당량이 있습니다. 자세한 내용
은 사용량 모니터링의 계정 할당량에 대한 섹션을 참조하십시오.

1. 왼쪽 탐색 창에서 다중 사용자 관리 및 설정 페이지로 이동합니다.

2. 다중 사용자 계정 활성화 모드에서 다중 사용자 모드 활성화를 켜십시오.

3. 다중 사용자 모드 활성화 대화 상자에서 확인란을 선택하여 후원 참가자에게 필요한 액세스 및 권
한이 있는지 확인합니다.

4. 다중 사용자 모드 활성화를 선택합니다.

사전 조건을 충족하고 다중 사용자 모드를 활성화하면 후원을 받는 각 참가자가 레이스를 만들고 
모든 훈련 및 스토리지 요금이 관리자 AWS 계정으로 청구되는 모델을 훈련할 수 있습니다. 기본
적으로 참가자는 3개의 동시 진행 모델 할당량을 가지며 한 번에 최대 10개의 오픈 레이스 또는 향
후 레이스를 관리할 수 있습니다(라이브, 클래식 및 학생 레이스 포함).
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다중 사용자 계정 모드 비활성화

다중 사용자 모드를 비활성화하면 관리자 계정으로 새 프로필을 만들 수 없고 이전에 후원한 참가자의 
프로필이 관리자 계정에 더 이상 표시되지 않습니다. 참가자는 더 이상 AWS 플레이어 계정에 로그인
하라는 메시지가 표시되지 않으며 관리자 계정으로 생성된 모델에 액세스하거나 훈련할 수 없습니다.

관리자는 후원 참가자의 모델을 다운로드, 저장 및 가져올 수 있습니다.

1. 다중 사용자 관리 및 설정 페이지로 이동합니다.

2. 다중 사용자 계정 모드 비활성화에서 다중 사용자 모드 비활성화를 선택합니다.

3. 다중 사용자 모드 비활성화 대화 상자에서 확인란을 선택하여 다중 사용자 모드를 비활성화할지 
확인합니다. 다중 사용자 모드 비활성화를 선택합니다.

다중 사용자 모드가 비활성화되었습니다.

Note

후원하는 AWS 다중 사용자 계정으로 생성된 모든 모델은 유지되며 모델 스토리지 비용은 
모델이 삭제될 때까지 AWS 계정에 계속 적용됩니다.

3단계: 후원을 받을 참가자 초대

제공된 이메일 템플릿을 사용하여 참가자를 초대하여 후원 참가자로 훈련하고 레이스할 수 있습니다.

참가자 초대하기

1. 왼쪽 탐색 창에서 다중 사용자 관리 및 설정 페이지로 이동합니다. 사용자 초대 섹션의 다중 사용
자 모드 설정에서 초대 템플릿 보기를 선택합니다.

2. 이메일 클라이언트 애플리케이션에 표시되는 이메일 템플릿을 복사한 다음 이를 사용하여 후원를 
받도록 초대하려는 참가자에게 보낼 이메일을 만드십시오. 회사의 기존 SSO를 사용하는 경우 참
가자가 사용할 SSO URL을 포함할 수 있습니다. 또는 참가자가 AWS 콘솔에 로그인하는 데 사용
할 IAM 자격 증명을 제공할 수 있습니다.

4단계: 사용량 할당량 설정

후원 참가자가 초대 이메일을 받고 사용자의 계정으로 프로필을 만들면 사용량 모니터링 화면의 후원 
사용자 목록에 해당 참가자가 나타납니다. 그런 다음 이 화면에서 후원 참가자의 이용 가능한 훈련 시
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간 및 모델에 대한 사용량 할당량을 설정할 수 있습니다. 할당량을 설정하면 계정 내 참가자당 비용을 
관리하고 참가자가 사용량 할당량을 초과하지 않도록 할 수 있습니다. 또한 필요에 따라 사용량 할당량
을 늘리거나 줄여 후원 참가자에게 AWS DeepRacer 모델을 효과적으로 훈련하는 데 필요한 시간을 제
공할 수 있습니다.

Note

다중 사용자 모드의 후원 참가자는 기본적으로 5시간의 훈련을 받습니다.

후원 레이서의 사용량 할당량을 편집하려면

1. 왼쪽 탐색 창에서 다중 사용자 관리 및 사용량 모니터링 화면으로 이동합니다. 후원 사용자의 사용
량 모니터링 화면에서 할당량을 설정하려는 참가자를 선택합니다. 작업을 선택하여 드롭다운 목
록을 열고 사용량 할당량 설정을 선택합니다.

2. 사용량 할당량 설정 팝업에 선택한 참가자의 최대 훈련 시간 및 최대 모델 수를 입력합니다. 변경 
내용을 저장하려면 확인을 선택하고 변경 내용을 취소하려면 취소를 선택합니다.

5단계: 사용량 모니터링

예상 지출 및 모델 훈련 시간을 포함하여 후원 참가자의 사용량을 모니터링할 수 있습니다. 또한 참가
자의 후원을 일시 중지하고, 모델을 삭제하고, 사용 요약을 볼 수 있습니다. AWS DeepRacer 다중 사
용자 관리에서 사용량 모니터링과 관련된 모든 작업은 사용량 모니터링 페이지에서 수행합니다.

후원 레이서의 경비에 대한 모든 정보는 추정치일 뿐이며 예산 책정이나 비용 계산 목적으로 사용해서
는 안 됩니다. 견적은 미국 달러 기준이며 특별 가격은 반영되지 않습니다. 요금에 대한 자세한 내용은 
요금을 참조하십시오.

다중 사용자 모드의 계정 할당량

기본적으로 다중 사용자 모드의 후원 계정에는 모든 후원 프로필에서 공유되는 할당량은 다음과 같습
니다.

• 동시 훈련 작업 100개

• 100개의 동시 평가 작업

• 오픈 레이스 또는 미래 레이스 100회 (라이브, 클래식, 학생 레이스 포함)

• 자동차 1,000대
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• 프라이빗 리더보드 50개

할당량을 조정하려면 고객 서비스에 문의하십시오.

예상 지출을 보려면

사용량 모니터링 페이지의 사용량 모니터링에서 참가자의 사용량에대한 예상 요약을 볼 수 있습니다.

결제 알림을 설정하려면

계정에 결제 알림을 설정할 수 있습니다. 결제 알림을 통해 지출에 대한 최신 정보를 확인할 수 있습니
다. 자세한 내용은 결제 단원을 참조하십시오.

후원 일시 중지

단일 참가자, 여러 참가자 또는 모든 참가자의 후원을 일시 중지할 수 있습니다. 후원을 일시 중지하면 
후원 참가자가 사용자의 계정에서 새 모델을 만들거나 모델을 훈련할 수 없습니다. 진행 중인 훈련은 
완료될 때까지 진행되며 예상 지출액에 포함됩니다. 언제든 후원을 재개 할 수 있습니다. 다중 사용자 
액세스가 일시 중지된 참가자는 여전히 모델을 보고 리더보드에 모델을 게시할 수 있지만 비용이 발생
하는 활동은 할 수 없습니다.

1. 사용량 모니터링 페이지의 사용량 모니터링에 있는 후원 사용자 섹션에서 후원을 일시 중지하려
는 사용자를 선택합니다.

2. 후원 일시 중지를 선택합니다.

3. 후원 일시 중지 대화 상자에서 후원 일시 중지를 선택하여 후원을 일시 중지합니다. 후원을 일시 
중지하지 않으려면 취소를 선택하십시오.

후원을 재개하려면

후원을 일시 중지한 레이서의 후원을 재개할 수 있습니다.

1. 사용량 모니터링 페이지의 사용량 모니터링에 있는 후원 사용자 섹션에서 후원을 재개하려는 레
이서를 선택합니다.

2. 후원 재개를 선택합니다.

레이서들의 모델을 보려면

• 내 모델 페이지의 모델 아래에서 내 모델과 사용자 모델을 볼 수 있습니다.
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다음 단계

다중 사용자 모드를 설정하고 활성화한 후 다음 단계를 수행하십시오.

• 커뮤니티 레이스 만들기

• AWS DeepRacer 워크숍을 요청하십시오.

커뮤니티 레이스 만들기

커뮤니티 레이스는 후원 참가자가 강화 학습을 경험할 수 있는 흥미로운 방법을 제공합니다.

커뮤니티 레이스를 만들고 후원 참가자를 초대할 수 있습니다.

자세한 내용은 the section called “레이스 빠른 시작 만들기” 섹션을 참조하십시오.

워크숍 요청

60분 온라인 또는 오프라인 워크숍을 통해 AWS DeepRacer에 대해 자세히 알아보려면 워크숍을 요청
할 수 있습니다.

자세한 내용은 워크숍을 참조하십시오.

AWS DeepRacer 다중 사용자 경험 (참가자)

이 안내에서는 다중 사용자 모드에서 조직의 계정을 통해 프로필을 후원받는 개별 참가자의 경험을 보
여줍니다.

AWS DeepRacer는 AWS DeepRacer 모델을 교육하고 레이싱하여 강화형 기계 학습(RL)을 경험할 수 
있는 흥미로운 방법을 제공합니다. 조직에서 자신의 AWS 계정으로 프로필을 후원할 수 있는 기회를 
제공할 수 있습니다. 모델 훈련, 평가 및 저장을 포함하여 생성하는 모든 요금은 로그인에 사용한 AWS 
계정으로 청구됩니다. 프로필을 후원하는 AWS 계정의 관리자는 모델, 자동차 및 리더보드를 보고, 훈
련 시간을 일시 중지하고, 훈련 시간과 스토리지 할당량을 조정하고, 프로필 후원을 중지할 수 있습니
다.

스폰서 레이서 가입 절차의 일환으로 AWS 플레이어 계정을 생성합니다. 계정은 사용자가 보관하며 여
러 다른 AWS 서비스와 함께 사용할 수 있는 휴대용 프로필입니다. 자세한 내용을 알아보려면 AWS 플
레이어 계정을 참조하십시오.
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사전 조건

조직의 이벤트 코디네이터가 AWS 콘솔의 로그인 자격 증명이 포함된 AWS DeepRacer 가입 초대
를 공유합니다. 이 자격 증명을 사용하여 콘솔에 로그인합니다. 또한 설정의 일부로 레이서 프로필과 
AWS 플레이어 계정을 생성합니다.

이 안내에서는 다음 단계를 다룹니다.

• 후원 계정의 자격 증명을 사용하여 AWS 콘솔에 로그인합니다.

• AWS 플레이어 계정을 생성하거나 로그인합니다.

• 프로필을 사용자 지정하십시오.

• 모델을 훈련합니다.

• 후원 사용량을 확인하십시오.

• (선택 사항) 추가 후원 시간을 요청하십시오.

1단계. 후원 계정의 자격 증명을 사용하여 AWS 콘솔에 로그인합니다.

후원 참가자로 AWS DeepRacer를 시작하려면 이벤트 코디네이터로부터 받은 초대장에 제공된 자격 
증명을 사용하여 콘솔에 로그인합니다.

AWS 콘솔에 후원 참가자로 로그인하려면

1. 이벤트 코디네이터로부터 받은 초대장에 제공된 자격 증명을 사용하십시오.

2. 콘솔에서 로 이동합니다 AWS DeepRacer.

AWS 플레이어 계정 페이지가 나타납니다.

2단계. AWS 플레이어 계정 생성 또는 로그인

1. AWS 플레이어 계정 페이지에서 플레이어 계정을 만들거나 기존 AWS 플레이어 계정으로 로그인
합니다.

• 아직 계정이 없는 경우 계정 생성을 선택하고 이메일 주소와 비밀번호를 입력한 다음 계정 생
성을 선택합니다.

• AWS 플레이어 계정이 이미 있는 경우 이메일과 암호를 입력하고 로그인을 선택합니다.

2. 계정 설정을 확인하기 위한 메시지가 지정한 이메일 주소로 전송됩니다.
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3. 확인 코드 상자에 이메일로 받은 코드를 입력하고 등록 확인을 선택합니다.

Note

확인 코드를 입력할 때까지 현재 페이지에 머무르십시오.

이제 AWS DeepRacer 콘솔에 후원 참가자로 로그인했습니다.

4. 3단계로 진행하여 레이서 프로필을 사용자 지정합니다.

3단계. 프로필 사용자 지정하기

프로필 이미지를 편집하고 레이서 이름을 추가하여 프로필을 사용자 지정합니다. 언제든지 레이
서 프로필을 업데이트하고 변경할 수 있습니다. 또한 거주 국가와 연락처 이메일을 추가하여 AWS 
DeepRacer 리그에서 획득한 상금에 대한 소식을 받을 수 있습니다. 또한 AWS DeepRacer 리그에서 
성과에 대한 업적을 받은 경우 내 레이서 프로필 페이지에서 소셜 미디어에 이를 공유할 수있습니다.

Note

AWS DeepRacer 리그 레이싱 이벤트 및 모델 훈련에 참여하려면 레이서 이름을 생성하고 거
주 국가를 추가해야 합니다. 레이서 이름은 전역적으로 고유해야 합니다. 거주 국가를 선택하
면 해당 국가는 레이싱 시즌 동안 고정됩니다.

레이서 프로필 이미지를 사용자 지정하려면

1. 왼쪽 탐색 창에서 내 레이서 프로필 페이지로 이동합니다.

2. 내 레이서 프로필 페이지에서 편집을 선택합니다.

3. 내 레이서 프로필 대화 상자의 드롭다운 목록에서 항목을 선택하여 레이서 프로필 이미지를 사용
자 지정합니다.

4. 저장을 선택합니다.

레이서 이름을 사용자 지정하려면

1. 왼쪽 탐색 창에서 내 레이서 프로필 페이지로 이동합니다.

2. 내 레이서 프로필 페이지에서 편집을 선택합니다.
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3. 내 레이서 프로필 대화 상자에서 레이서 이름 변경을 선택하고 프로필 이름을 입력합니다.

4. 저장을 선택합니다.

4단계. 모델 훈련

프로필을 사용자 지정했으면 모델 훈련을 시작할 준비가 된 것입니다. 자세한 내용은 AWS DeepRacer 
모델 훈련 및 평가 섹션을 참조하십시오.

5단계. 후원 사용량 보기

후원 시간과 모델을 추적하여 최대한으로 활용할 수 있습니다.

후원 시간 사용량 및 저장된 모델을 보려면

• 내 레이서 프로필 페이지에서 총 사용 시간 및 저장된 모델 수에 대한 스폰서 사용량을 확인하십시
오.

6단계. (선택 사항) 추가 후원 시간 요청

후원 참가자는 5시간의 무료 교육 시간을 받게 됩니다. 무료 후원 시간이 부족한 경우 계정 관리자 또는 
이벤트 주최자에게 추가 시간을 요청할 수 있습니다. 또는 추가 후원 시간을 이용할 수 없는 경우 자체 
AWS DeepRacer 계정을 생성하여 AWS DeepRacer 여정을 계속할 수 있습니다. 훈련 및 스토리지 비
용에 대한 자세한 내용은 요금을 참조하십시오.
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AWS DeepRacer Student에 사용되는 교육자 도구
이 섹션에서는 AWS DeepRacer 기계 학습 커리큘럼을 강의실에 통합하고, AWS DeepRacer Student 
실습 랩을 개최하고, 학생 커뮤니티 레이스를 만드는 데 필요한 정보와 리소스를 제공합니다.

AWS DeepRacer Student를 강의실에 통합하십시오
AWS DeepRacer를 이제 처음 시작하는 교육자라면 AWS DeepRacer Student 교육자 플레이북을 읽
어 보는 것이 좋습니다.

커리큘럼 플레이북

AWS DeepRacer Student 커리큘럼 플레이북에는 각 AWS DeepRacer Student 모듈의 개요, 학습 목
표, 학습 결과, 주요 개념, 지원 자료, 평가 및 활동 제안 사항이 요약되어 있습니다.

학생 실습 플레이북

AWS DeepRacer Student 실습 플레이북은 교육자가 AWS DeepRacer Student 실습을 진행하는 데 필
요한 정보와 리소스를 제공합니다. 실습은 AWS DeepRacer Student 리그 레이스, 프라이빗 커뮤니티 
레이스, 라이브 가상 레이싱과 같은 가상 이벤트 및 실제 트랙과 AWS DeepRacer 디바이스를 사용한 
오프라인 이벤트로 구성됩니다.

학생 커뮤니티 레이스 생성
교육자 플레이북을 시작한 후에는 AWS DeepRacer 콘솔의 커뮤니티 레이스를 사용하여 AWS 
DeepRacer Student 리그에서 학생들을 위한 레이스를 생성합니다. 레이스 초대 링크를 공유하여 학생 
레이스 참가자를 초대합니다.

교육자는 레이스를 만들고 조직하기 위해 AWS DeepRacer 콘솔에 로그인하는 AWS 계정이 필요하지
만, 학생은 AWS DeepRacer Student League에 로그인하고, 프로필을 업데이트하고, 무료 과정을 시작
하고, AWS DeepRacer 모델을 생성하는 데 이메일 주소만 있으면 됩니다. 또한 교육자는 이메일 주소
를 사용하여 AWS DeepRacer Student 리그에 계정을 생성하여 커리큘럼을 미리 보고, 레이스 경험을 
시험해보고, 학생들의 진행 상황을 모니터링할 수 있습니다.

다음 주제 중 하나를 진행하여 AWS DeepRacer Student 가상 레이스를 만들거나 관리합니다.

주제

• the section called “학생 레이스 생성”

• the section called “학생 레이스를 사용자 지정합니다.”
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• the section called “학생 레이스 관리”

AWS DeepRacer Student 커뮤니티 레이스 생성

기본 학생 커뮤니티 레이스 설정을 사용하여 가상 레이스를 빠르게 설정할 수 있습니다.

학생 커뮤니티 레이스는 실시간 상호 작용이 필요하지 않은 비동기 이벤트입니다. 참가자는 초대 링크
를 받아야 레이스에 모델을 제출하고 리더보드를 확인할 수 있습니다. 레이서는 날짜 범위 내에서 언제
든지 모델을 무제한으로 제출하여 리더보드에 오를 수 있습니다. 제출된 모델의 클래식 레이스 결과 및 
동영상은 레이스가 시작되자마자 리더보드 페이지에서 볼 수 있습니다.

학생 커뮤니티 레이스 만들기 시작

1. AWS DeepRacer 콘솔을 엽니다.

2. 커뮤니티 레이스 페이지에서 학생 커뮤니티 레이스를 선택합니다.

3. 규칙 생성을 선택합니다.

4. 레이스에 대한 설명이 포함된 원본 이름을 입력합니다.

5. 이벤트 시작 날짜 및 시간을 24시간 형식으로 지정합니다. AWS DeepRacer 콘솔은 사용자의 시
간대를 자동으로 인식합니다. 종료 날짜 및 시간도 입력합니다.

6. 다음을 선택하여 기본 설정을 사용합니다. 모든 옵션에 대해 알아볼 준비가 되면 the section 
called “학생 레이스를 사용자 지정합니다.”로 이동합니다.

7. 레이스 세부 정보 검토 페이지에서 레이스 사양을 확인하십시오. 변경하려면 편집 또는 이전을 선
택하여 레이스 세부 정보 페이지로 돌아가십시오. 초대 링크를 받을 준비가 되면 제출을 선택합니
다.
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8. 레이스를 공유하려면 링크를 복사하여 추천 이메일 템플릿, 문자 메시지, 자주 사용하는 소셜 미디
어 애플리케이션에 붙여 넣으십시오. 모든 레이스는 초대 링크가 있는 레이서만 볼 수 있습니다. 
링크는 레이스 마감일에 만료됩니다.

9. 학생 레이스 일정이 종료되면 레이스 관리 페이지의 레이서 아래에 누가 모델에 참가시켰는지, 그
리고 누가 아직 모델을 등록해야 하는지 기록해 두십시오.

레이스 관리를 선택하여 선택한 레이스 트랙 변경, 레이스 설명 추가, 순위 지정 방법 선택, 레이서 재설
정 횟수 정의, RL 모델이 레이스에 출전하기 위해 완료해야 하는 최소 랩 수 정의, 오프 트랙 페널티 설
정, 기타 레이스 세부 정보 사용자 지정을 진행합니다.

Note

레이서 탭과 리더보드에는 학생의 별칭만 표시되므로 어떤 별칭이 어떤 학생과 연결되어 있는
지 기록해 두십시오.

AWS DeepRacer Student 커뮤니티 레이스를 사용자 지정합니다.

그룹에 맞는 레이스를 만들려면 레이스의 복잡성과 난이도를 높이거나 낮추는 사용자 지정을 추가합
니다.

학생 레이스를 사용자 지정하려면

1. AWS DeepRacer 콘솔을 엽니다.

2. 커뮤니티 레이스를 선택합니다.

3. 커뮤니티 레이스 페이지에서 사용자 지정하려는 레이스의 리더보드를 선택하십시오.
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4. 레이스 세부 정보 페이지에서 레이스 편집을 선택합니다.

5. 레이스 사용자 지정을 확장하십시오.

학생 레이스를 사용자 지정합니다. 220



AWS DeepRacer 개발자 가이드

6. 참가자를 위해 이벤트의 목표와 규칙을 요약한 레이스에 대한 설명을 작성할 수도 있습니다. 설명
은 리더보드 세부 정보에 표시됩니다.

7. 클래식 레이스의 랭킹 방식은 가장 빠른 랩을 기록한 레이서가 우승하는 베스트 랩 타임, 이벤트 
기간 내에 여러 번 시도한 결과 평균 시간이 가장 좋은 레이서가 우승하는 평균 시간, 전체 평균 시
간이 가장 빠른 레이서가 우승하는 총 시간 중에서 선택합니다.

8. 레이스 리더보드에 결과를 제출할 자격을 얻기 위해 레이서가 완주해야 하는 연속 랩 수인 최소 랩 
수를 선택합니다. 초보자 레이스의 경우 작은 숫자를 선택합니다. 고급 사용자의 경우 더 큰 숫자
를 선택합니다.

9. 오프 트랙 페널티의 경우 RL 모델이 트랙을 벗어날 때 레이서의 시간에 추가할 시간을 초 단위로 
선택합니다.

10. 이제 학생 커뮤니티 레이스를 위한 모든 사용자 지정 옵션을 완료했습니다. 다음을 선택하여 레이
스 세부 정보를 검토하십시오.

11. 레이스 세부 정보 검토 페이지에서 레이스 사양을 검토합니다. 변경하려면 편집 또는 이전을 선택
하여 레이스 세부 정보 페이지로 돌아가십시오. 초대 링크를 받을 준비가 되면 제출을 선택합니다.

12. 완료 를 선택합니다. 레이스 관리 페이지가 표시됩니다.
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이메일 템플릿을 사용하여 새 레이서를 초대하고, 레이스에서 레이서를 삭제하고, 레이스의 모델 제출 
상태 등을 확인하는 방법을 알아보려면 커뮤니티 레이스 관리를 참조합니다.

AWS DeepRacer Student 커뮤니티 레이스 관리

모든 학생 커뮤니티 레이스는 초대 링크를 받은 개인만 볼 수 있습니다. 참가자는 초대 링크를 자유롭
게 전달할 수 있습니다. 하지만 참가자가 레이스에 참가하려면 AWS DeepRacer Student 계정이 필요
합니다. 처음 참가하는 사용자는 계정 생성 프로세스를 완료해야 레이스에 참가할 수 있습니다. 학생은 
이메일 주소만 있으면 계정을 만들 수 있습니다.

레이스 주최자는 다음을 수행할 수 있습니다.

• 레이스 세부 정보 편집(시작 및 종료 날짜 포함)

• 참가자 제거

• 레이스 종료

• 레이스 삭제

Note

레이서 탭과 리더보드에는 학생의 별칭만 표시되므로 어떤 별칭이 어떤 학생과 연결되어 있는
지 기록해 두십시오.

AWS DeepRacer Student 커뮤니티 레이스를 관리하려면

1. AWS DeepRacer 콘솔에 로그인합니다.

2. 커뮤니티 레이스를 선택합니다.

3. 레이스 관리를 선택합니다.
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4. 레이스 관리 페이지에서 관리하려는 레이스를 선택합니다.

5. 레이스 세부 정보를 선택하고 편집을 선택합니다.

6. 이벤트의 리더보드를 보려면 레이스 보기를 선택합니다.
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7. 이벤트 초대 링크를 재설정하려면 초대 링크 재설정을 선택합니다. 초대 링크를 재설정하면 레이
스에서 원본 링크를 아직 선택하지 않은 사람은 입장할 수 없습니다. 초대 링크를 재설정해도 레이
스에 참가한 기존 참가자는 영향을 받지 않습니다.

8. 레이스를 종료하려면 레이스 종료를 선택합니다. 그러면 레이스가 즉시 종료됩니다.

9. 이벤트를 삭제하려면 레이스 삭제를 선택합니다. 이렇게 하면 AWS 콘솔 및 AWS DeepRacer 
Student에서이 레이스가 영구적으로 제거됩니다.

10. 참가자를 제거하려면 레이서 탭을 선택하고 참가자를 한 명 이상 선택한 다음 레이서 제거를 선택
합니다. 이벤트에서 참가자를 제거하면 참가자는 레이스에 참가할 수 없습니다.
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AWS DeepRacer에 사용되는 보안

AWS DeepRacer를 사용하여 강화 학습을 훈련하고 평가하려면 AWS 계정에 훈련 작업을 실행하기 위
한 Amazon VPC와 훈련된 모델 아티팩트를 저장하기 위한 Amazon S3 버킷을 포함하여 종속 AWS 리
소스에 액세스할 수 있는 적절한 보안 권한이 있어야 합니다.

AWS DeepRacer 콘솔은 종속 서비스에 필요한 보안 설정을 구성할 수 있는 방법을 제공합니다. 이 섹
션에서는 AWS DeepRacer가 의존하는 AWS 서비스와 종속 서비스에 액세스하는 데 필요한 권한을 정
의하는 IAM 역할 및 정책을 설명합니다.

주제

• AWS DeepRacer의 데이터 보호

• AWS DeepRacer 종속 AWS 서비스

• AWS DeepRacer가 종속 AWS 서비스를 호출하는 데 필요한 IAM 역할

• AWS Identity and Access Management for AWS DeepRacer

AWS DeepRacer의 데이터 보호

AWS DeepRacer는 AWS 공동 책임 모델 여기에는 데이터 보호에 대한 규정 및 지침이 포함됩니다. 
AWS 는 모든 AWS 서비스를 실행하는 글로벌 인프라를 보호할 책임이 있습니다. AWS 는이 인프라에
서 호스팅되는 데이터에 대한 제어를 유지합니다. 고객 콘텐츠 및 개인 데이터를 처리하기 위한 보안 
구성 제어 포함. AWS 고객 및 APN 파트너, 데이터 컨트롤러 또는 데이터 프로세서로 작동 는 AWS 클
라우드에 저장한 모든 개인 데이터에 대해 책임을 집니다.

데이터 보호를 위해 AWS 계정 자격 증명을 보호하고 AWS Identity and Access Management (IAM)를 
사용하여 개별 사용자 계정을 설정하여 각 사용자에게 직무를 수행하는 데 필요한 권한만 부여하는 것
이 좋습니다. 또한 다음과 같은 방법으로 데이터를 보호하는 것이 좋습니다.

• 각 계정에 다중 인증(MFA)을 사용합니다.

• SSL/TLS를 사용하여 AWS 리소스와 통신합니다.

• 를 사용하여 API 및 사용자 활동 로깅을 설정합니다 AWS CloudTrail.

• AWS 암호화 솔루션을 서비스 내의 AWS 모든 기본 보안 제어와 함께 사용합니다.

• Amazon S3에 저장된 개인 데이터를 검색하고 보호하는 데 도움이 되는 Amazon Macie와 같은 고급 
관리형 보안 서비스를 사용합니다.
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이름 필드와 같은 자유 형식 필드에 고객 계정 번호와 같은 중요 식별 정보를 절대 입력하지 마세요. 여
기에는 AWS DeepRacer 또는 기타 AWS 서비스에서 콘솔 AWS CLI, API 또는 AWS SDKs를 사용하
여 작업하는 경우가 포함됩니다. AWS DeepRacer 또는 기타 서비스에 입력하는 모든 데이터는 진단 
로그에 포함하기 위해 선택될 수 있습니다. 외부 서버에 URL을 제공할 때 해당 서버에 대한 요청을 검
증하기 위해 자격 증명 정보를 URL에 포함시키지 마십시오.

데이터 보호에 대한 자세한 내용은 AWS 보안 블로그의 AWS 공동 책임 모델 및 GDPR 블로그 게시물
을 참조하십시오.

AWS DeepRacer 종속 AWS 서비스
AWS DeepRacer에서는 다음 AWS 제품을 사용하여 필요한 리소스를 관리합니다.

Amazon Simple Storage Service

훈련된 모델 아티팩트를 Amazon S3 버킷에 저장합니다.

AWS Lambda

보상 함수를 생성하고 실행합니다.

AWS CloudFormation

AWS DeepRacer 모델을 위한 훈련 작업을 생성합니다.

SageMaker AI

AWS DeepRacer 모델을 학습시킵니다.

종속 AWS Lambda AWS CloudFormation및 SageMaker AI는 Amazon CloudWatch 및 Amazon 
CloudWatch Logs를 포함한 다른 AWS 서비스를 사용합니다.

다음 표에는 AWS DeepRacer에서 직접 또는 간접적으로 사용하는 AWS 서비스가 나와 있습니다.

AWS AWS DeepRacer가 직접 또는 간접적으로 사용하는 서비스

AWS 서비스 보안 주체 설명

application-autoscaling • SageMaker AI가 작업을 자동으로 확장하기 
위해 간접적으로 호출합니다.

cloudformation • AWS DeepRacer에서 직접적으로 호출하여 
계정 리소스를 생성합니다.
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AWS 서비스 보안 주체 설명

cloudwatch • 작업을 로깅하기 위해 AWS DeepRacer에서 
직접적으로 호출합니다.

• SageMaker AI가 작업을 로깅하기 위해 간접
적으로 호출합니다.

ec2 • AWS CloudFormation 및 SageMaker AI가 훈
련 작업을 생성하고 실행하기 위해 간접적으
로 호출합니다.

kinesisvideo • 캐시된 훈련 스트림을 보기 위해 AWS 
DeepRacer에서 직접적으로 호출합니다.

lambda • 보상 함수를 생성 및 실행하기 위해 AWS 
DeepRacer에서 직접적으로 호출합니다.

logs • 작업을 로깅하기 위해 AWS DeepRacer에서 
직접적으로 호출합니다.

• 작업을 로깅 AWS Lambda 하기 위해에서 간
접적으로 호출합니다.

s3 • SageMaker AI에서 간접적으로 호출하여 
SageMaker AI별 스토리지 작업을 수행합니
다.

• AWS DeepRacer에서 직접 호출하여 이름이 
‘deepracer ‘로 시작하는 버킷을 생성, 나열 
및 삭제합니다. 또한 버킷에서 객체를 다운로
드하거나, 버킷에 객체를 업로드하거나, 버킷
에서 객체를 삭제할 때도 직접적으로 호출됩
니다.

sagemaker • 강화 학습 모델을 훈련하기 위해 AWS 
DeepRacer에서 직접적으로 호출합니다.
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AWS DeepRacer를 사용하여 이러한 서비스를 직접적으로 호출하려면 필수 정책이 연결되어 있는 적
절한 IAM 역할이 있어야 합니다. AWS DeepRacer가 종속 AWS 서비스를 호출하는 데 필요한 IAM 역
할 단원에서는 이러한 정책과 역할에 대해 자세히 알아봅니다.

AWS DeepRacer가 종속 AWS 서비스를 호출하는 데 필요한 IAM 역
할

모델을 생성하기 전에 AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 계정에 대한 리소스를 설정합니다. 이렇게 하
면 AWS DeepRacer 콘솔에서 다음과 같은 IAM 역할이 생성됩니다.

AWSDeepRacerServiceRole

AWS DeepRacer가 사용자를 대신하여 필요한 리소스를 생성하고 AWS 서비스를 호출하도록 허용
합니다.

AWSDeepRacerSageMakerAccessRole

Amazon SageMaker AI가 사용자를 대신하여 필요한 리소스를 생성하고 AWS 서비스를 호출하도
록 허용합니다.

AWSDeepRacerLambdaAccessRole

AWS Lambda 함수가 사용자를 대신하여 AWS 서비스를 호출하도록 허용합니다.

AWSDeepRacerCloudFormationAccessRole

AWS CloudFormation 가 사용자를 대신하여 AWS 스택과 리소스를 생성하고 관리할 수 있도록 허
용합니다.

링크를 따라 AWS IAM 콘솔에서 자세한 액세스 권한을 봅니다.

AWS Identity and Access Management for AWS DeepRacer

AWS Identity and Access Management (IAM)는 관리자가 AWS 리소스에 대한 액세스를 안전하게 제
어하는 데 도움이 AWS 서비스 되는 입니다. IAM 관리자는 누가 DeepRacer 리소스를 사용하도록 인
증되고(로그인됨) 권한이 부여되는지(권한 있음)를 제어합니다. IAM은 추가 비용 없이 사용할 수 AWS 
서비스 있는 입니다.

주제

• 대상
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https://console.aws.amazon.com/iam/home#/roles/AWSDeepRacerServiceRole
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• ID를 통한 인증

• 정책을 사용하여 액세스 관리

• AWS DeepRacer가 IAM에서 작동하는 방법

• AWS DeepRacer에 대한 자격 증명 기반 정책 예제

• AWS AWS DeepRacer에 대한 관리형 정책

• 교차 서비스 혼동된 대리인 방지

• AWS DeepRacer 자격 증명 및 액세스 문제 해결

대상

AWS Identity and Access Management (IAM)를 사용하는 방법은 역할에 따라 다릅니다.

• 서비스 사용자 - 기능에 액세스할 수 없는 경우 관리자에게 권한 요청(참조AWS DeepRacer 자격 증
명 및 액세스 문제 해결)

• 서비스 관리자 - 사용자 액세스 결정 및 권한 요청 제출(AWS DeepRacer가 IAM에서 작동하는 방법
참조)

• IAM 관리자 - 액세스를 관리하기 위한 정책 작성(AWS DeepRacer에 대한 자격 증명 기반 정책 예제
참조)

ID를 통한 인증

인증은 자격 증명 자격 증명을 AWS 사용하여에 로그인하는 방법입니다. AWS 계정 루트 사용자, IAM 
사용자 또는 IAM 역할을 수임하여 인증되어야 합니다.

AWS IAM Identity Center (IAM Identity Center), Single Sign-On 인증 또는 Google/Facebook 자격 증
명과 같은 자격 증명 소스의 자격 증명을 사용하여 페더레이션 자격 증명으로 로그인할 수 있습니다. 
로그인하는 방법에 대한 자세한 내용은 AWS 로그인 사용 설명서의 AWS 계정에 로그인하는 방법 섹
션을 참조하세요.

프로그래밍 방식 액세스를 위해는 요청에 암호화 방식으로 서명할 수 있는 SDK 및 CLI를 AWS 제공합
니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 API 요청용AWS Signature Version 4 섹션을 참조하세요.

AWS 계정 루트 사용자

를 생성할 때 모든 AWS 서비스 및 리소스에 대한 완전한 액세스 권한이 있는 AWS 계정 theroot 사용
자라는 하나의 로그인 자격 증명으로 AWS 계정시작합니다. 일상적인 태스크에 루트 사용자를 사용하
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지 않을 것을 강력히 권장합니다. 루트 사용자가 필요한 작업 목록은 IAM 사용자 설명서의 루트 사용자 
자격 증명이 필요한 작업을 참조하세요.

IAM 사용자 및 그룹

IAM 사용자는 단일 개인 또는 애플리케이션에 대한 특정 권한을 가진 ID입니다. 장기 자격 증명이 있는 
IAM 사용자 대신 임시 자격 증명을 사용하는 것이 좋습니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 자격 증
명 공급자와의 페더레이션을 사용하여 임시 자격 증명을 AWS 사용하여에 액세스하도록 인간 사용자
에게 요구하기를 참조하세요.

IAM 그룹은 IAM 사용자 모음을 지정하고 대규모 사용자 집합에 대한 관리 권한을 더 쉽게 만듭니다. 자
세한 내용은 IAM 사용 설명서의 IAM 사용자 사용 사례 섹션을 참조하세요.

IAM 역할

IAM 역할은 임시 자격 증명을 제공하는 특정 권한이 있는 자격 증명입니다. 사용자에서 IAM 역할(콘
솔)로 전환하거나 또는 API 작업을 호출하여 역할을 수임할 수 있습니다. AWS CLI AWS 자세한 내용
은 IAM 사용 설명서의 역할 수임 방법을 참조하세요.

IAM 역할은 페더레이션 사용자 액세스, 임시 IAM 사용자 권한, 교차 계정 액세스, 교차 서비스 액세스 
및 Amazon EC2에서 실행되는 애플리케이션에 유용합니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 교차 계
정 리소스 액세스를 참조하세요.

정책을 사용하여 액세스 관리

정책을 AWS 생성하고 자격 증명 또는 리소스에 연결하여 AWS 에서 액세스를 제어합니다. 정책은 자
격 증명 또는 리소스와 연결될 때 권한을 정의합니다.는 보안 주체가 요청할 때 이러한 정책을 AWS 평
가합니다. 대부분의 정책은에 JSON 문서 AWS 로 저장됩니다. JSON 정책 문서에 대한 자세한 내용은
IAM 사용 설명서의 JSON 정책 개요 섹션을 참조하세요.

정책을 사용하여 관리자는 어떤 보안 주체가 어떤 리소스에 대해 어떤 조건에서 작업을 수행할 수 있는
지 정의하여 누가 무엇을 액세스할 수 있는지 지정합니다.

기본적으로 사용자 및 역할에는 어떠한 권한도 없습니다. IAM 관리자는 IAM 정책을 생성하고 사용자
가 수임할 수 있는 역할에 추가합니다. IAM 정책은 작업을 수행하기 위해 사용하는 방법과 관계없이 작
업에 대한 권한을 정의합니다.

자격 증명 기반 정책

ID 기반 정책은 ID(사용자, 사용자 그룹 또는 역할)에 연결하는 JSON 권한 정책 문서입니다. 이러한 
정책은 자격 증명이 수행할 수 있는 작업, 대상 리소스 및 이에 관한 조건을 제어합니다. ID 기반 정책
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https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/id_root-user.html#root-user-tasks
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/id_root-user.html#root-user-tasks
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/id_users.html
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/best-practices.html#bp-users-federation-idp
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/best-practices.html#bp-users-federation-idp
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/best-practices.html#bp-users-federation-idp
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/id_groups.html
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/gs-identities-iam-users.html
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/id_roles.html
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/id_roles_use_switch-role-console.html
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/id_roles_use_switch-role-console.html
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/id_roles_manage-assume.html
https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/access_policies-cross-account-resource-access.html
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https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/access_policies.html#access_policies-json


AWS DeepRacer 개발자 가이드

을 생성하는 방법을 알아보려면 IAM 사용 설명서에서 고객 관리형 정책으로 사용자 지정 IAM 권한 정
의를 참조하세요.

ID 기반 정책은 인라인 정책(단일 ID에 직접 포함) 또는 관리형 정책(여러 ID에 연결된 독립 실행형 정
책)일 수 있습니다. 관리형 정책 또는 인라인 정책을 선택하는 방법을 알아보려면 IAM 사용 설명서의
관리형 정책 및 인라인 정책 중에서 선택 섹션을 참조하세요.

리소스 기반 정책

리소스 기반 정책은 리소스에 연결하는 JSON 정책 설명서입니다. 예를 들어 IAM 역할 신뢰 정책 및 
Amazon S3 버킷 정책이 있습니다. 리소스 기반 정책을 지원하는 서비스에서 서비스 관리자는 이러한 
정책을 사용하여 특정 리소스에 대한 액세스를 통제할 수 있습니다. 리소스 기반 정책에서 보안 주체를 
지정해야 합니다.

리소스 기반 정책은 해당 서비스에 있는 인라인 정책입니다. 리소스 기반 정책에서는 IAM의 AWS 관리
형 정책을 사용할 수 없습니다.

액세스 제어 목록(ACL)

액세스 제어 목록(ACL)은 어떤 위탁자(계정 멤버, 사용자 또는 역할)가 리소스에 액세스할 수 있는 권
한을 가지고 있는지를 제어합니다. ACL은 JSON 정책 문서 형식을 사용하지 않지만 리소스 기반 정책
과 유사합니다.

Amazon S3 AWS WAF및 Amazon VPC는 ACLs. ACL에 관한 자세한 내용은 Amazon Simple Storage 
Service 개발자 가이드의 액세스 제어 목록(ACL) 개요를 참조하세요.

기타 정책 유형

AWS 는 보다 일반적인 정책 유형에서 부여한 최대 권한을 설정할 수 있는 추가 정책 유형을 지원합니
다.

• 권한 경계 - ID 기반 정책에서 IAM 엔터티에 부여할 수 있는 최대 권한을 설정합니다. 자세한 정보는
IAM 사용 설명서의 IAM 엔터티의 권한 범위를 참조하세요.

• 서비스 제어 정책(SCP) - AWS Organizations내 조직 또는 조직 단위에 대한 최대 권한을 지정합니
다. 자세한 내용은AWS Organizations 사용 설명서의 서비스 제어 정책을 참조하세요.

• 리소스 제어 정책(RCP) – 계정의 리소스에 사용할 수 있는 최대 권한을 설정합니다. 자세한 내용은
AWS Organizations 사용 설명서의 리소스 제어 정책(RCP)을 참조하세요.

• 세션 정책 – 역할 또는 페더레이션 사용자에 대해 임시 세션을 프로그래밍 방식으로 생성할 때 파라
미터로 전달하는 고급 정책입니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 세션 정책을 참조하세요.
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여러 정책 유형

여러 정책 유형이 요청에 적용되는 경우, 결과 권한은 이해하기가 더 복잡합니다. 에서 여러 정책 유형
이 관련될 때 요청을 허용할지 여부를 AWS 결정하는 방법을 알아보려면 IAM 사용 설명서의 정책 평가 
로직을 참조하세요.

AWS DeepRacer가 IAM에서 작동하는 방법

IAM을 사용하여 DeepRacer에 대한 액세스를 관리하기 전에 DeepRacer와 함께 사용할 수 있는 IAM 
기능을 알아보십시오.

AWS DeepRacer와 함께 사용할 수 있는 IAM 기능

IAM 특성 DeepRacer 지원

자격 증명 기반 정책 예

리소스 기반 정책 아니요

정책 작업 예

정책 리소스 예

정책 조건 키 예

ACL 아니요

ABAC(정책의 태그) 예

임시 보안 인증 예

엔터티 권한 예

서비스 역할 예

서비스 연결 역할 아니요

DeepRacer 및 기타 AWS 서비스가 대부분의 IAM 기능과 작동하는 방식을 개괄적으로 알아보려면
IAM 사용 설명서의 AWS IAM으로 작업하는 서비스를 참조하세요.
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DeepRacer에 대한 자격 증명 기반 정책

ID 기반 정책 지원: 예

ID 기반 정책은 IAM 사용자, 사용자 그룹 또는 역할과 같은 ID에 연결할 수 있는 JSON 권한 정책 문서
입니다. 이러한 정책은 사용자 및 역할이 어떤 리소스와 어떤 조건에서 어떤 작업을 수행할 수 있는지
를 제어합니다. 자격 증명 기반 정책을 생성하는 방법을 알아보려면 IAM 사용 설명서에서 고객 관리형 
정책으로 사용자 지정 IAM 권한 정의를 참조하세요.

IAM ID 기반 정책을 사용하면 허용되거나 거부되는 작업과 리소스뿐 아니라 작업이 허용되거나 거부
되는 조건을 지정할 수 있습니다. JSON 정책에서 사용할 수 있는 모든 요소에 대해 알아보려면 IAM 사
용 설명서의 IAM JSON 정책 요소 참조를 참조하세요.

DeepRacer 자격 증명 기반 정책 예제

DeepRacer 자격 증명 기반 정책의 예를 보려면 AWS DeepRacer에 대한 자격 증명 기반 정책 예제 단
원을 참조하십시오.

DeepRacer 내 리소스 기반 정책

리소스 기반 정책 지원: 아니요

리소스 기반 정책은 리소스에 연결하는 JSON 정책 설명서입니다. 리소스 기반 정책의 예제는 IAM 역
할 신뢰 정책과 Amazon S3 버킷 정책입니다. 리소스 기반 정책을 지원하는 서비스에서 서비스 관리자
는 이러한 정책을 사용하여 특정 리소스에 대한 액세스를 통제할 수 있습니다. 정책이 연결된 리소스의 
경우 정책은 지정된 보안 주체가 해당 리소스와 어떤 조건에서 어떤 작업을 수행할 수 있는지를 정의합
니다. 리소스 기반 정책에서 보안 주체를 지정해야 합니다. 보안 주체에는 계정, 사용자, 역할, 페더레이
션 사용자 또는가 포함될 수 있습니다 AWS 서비스.

교차 계정 액세스를 활성화하려는 경우, 전체 계정이나 다른 계정의 IAM 개체를 리소스 기반 정책의 보
안 주체로 지정할 수 있습니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 IAM에서 교차 계정 리소스 액세스를 
참조하세요.

DeepRacer의 정책 작업

정책 작업 지원: 예

관리자는 AWS JSON 정책을 사용하여 누가 무엇에 액세스할 수 있는지 지정할 수 있습니다. 즉, 어떤
보안 주체가 어떤 리소스와 어떤 조건에서 작업을 수행할 수 있는지를 지정할 수 있습니다.
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JSON 정책의 Action요소는 정책에서 액세스를 허용하거나 거부하는 데 사용할 수 있는 작업을 설명
합니다. 연결된 작업을 수행할 수 있는 권한을 부여하기 위한 정책에 작업을 포함하세요.

DeepRacer 작업 목록을 보려면 서비스 승인 참조의AWS DeepRacer에서 정의한 작업을 참조하세요.

DeepRacer의 정책 작업은 작업 앞에 다음 접두사를 사용합니다.

deepracer

단일 문에서 여러 작업을 지정하려면 쉼표로 구분합니다.

"Action": [ 
      "deepracer:action1", 
      "deepracer:action2" 
         ]

DeepRacer 자격 증명 기반 정책의 예를 보려면 AWS DeepRacer에 대한 자격 증명 기반 정책 예제 단
원을 참조하십시오.

DeepRacer 정책 리소스

정책 리소스 지원: 예

관리자는 AWS JSON 정책을 사용하여 누가 무엇에 액세스할 수 있는지 지정할 수 있습니다. 즉, 어떤
보안 주체가 어떤 리소스와 어떤 조건에서 작업을 수행할 수 있는지를 지정할 수 있습니다.

Resource JSON 정책 요소는 작업이 적용되는 하나 이상의 객체를 지정합니다. 모범 사례에 따라
Amazon 리소스 이름(ARN)을 사용하여 리소스를 지정합니다. 리소스 수준 권한을 지원하지 않는 작업
의 경우, 와일드카드(*)를 사용하여 해당 문이 모든 리소스에 적용됨을 나타냅니다.

"Resource": "*"

DeepRacer 리소스 유형 및 해당 ARNs 목록을 보려면 서비스 권한 부여 참조의AWS DeepRacer에서 
정의한 리소스를 참조하세요. 각 리소스의 ARN을 지정할 수 있는 작업을 알아보려면AWS DeepRacer
에서 정의한 작업을 참조하세요.

DeepRacer 자격 증명 기반 정책의 예를 보려면 AWS DeepRacer에 대한 자격 증명 기반 정책 예제 단
원을 참조하십시오.
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DeepRacer에서 사용되는 정책 조건 키

서비스별 정책 조건 키 지원: 예

관리자는 AWS JSON 정책을 사용하여 누가 무엇에 액세스할 수 있는지 지정할 수 있습니다. 즉, 어떤
보안 주체가 어떤 리소스와 어떤 조건에서 작업을 수행할 수 있는지를 지정할 수 있습니다.

Condition 요소는 정의된 기준에 따라 문이 실행되는 시기를 지정합니다. 같음(equals) 또는 미만
(less than)과 같은 조건 연산자를 사용하여 정책의 조건을 요청의 값과 일치시키는 조건식을 생성할 수 
있습니다. 모든 AWS 전역 조건 키를 보려면 IAM 사용 설명서의 AWS 전역 조건 컨텍스트 키를 참조하
세요.

DeepRacer 조건 키 목록을 보려면 서비스 권한 부여 참조의 IAM 사용 설명서에서AWS DeepRacer
에 사용되는 조건 키를 참조하세요. 조건 키를 사용할 수 있는 작업과 리소스를 알아보려면AWS 
DeepRacer에서 정의한 작업을 참조하세요.

DeepRacer 자격 증명 기반 정책의 예를 보려면 AWS DeepRacer에 대한 자격 증명 기반 정책 예제 단
원을 참조하십시오.

DeepRacer의 액세스 제어 목록(ACL)

ACL 지원: 아니요

액세스 제어 목록(ACL)은 어떤 보안 주체(계정 멤버, 사용자 또는 역할)가 리소스에 액세스할 수 있는 
권한을 가지고 있는지를 제어합니다. ACL은 JSON 정책 문서 형식을 사용하지 않지만 리소스 기반 정
책과 유사합니다.

DeepRacer의 ABAC(속성 기반 액세스 제어)

ABAC 지원(정책의 태그): 예

속성 기반 액세스 제어(ABAC)는 태그라고 불리는 속성을 기반으로 권한을 정의하는 권한 부여 전략입
니다. IAM 엔터티 및 AWS 리소스에 태그를 연결한 다음 보안 주체의 태그가 리소스의 태그와 일치할 
때 작업을 허용하는 ABAC 정책을 설계할 수 있습니다.

태그에 근거하여 액세스를 제어하려면 aws:ResourceTag/key-name, aws:RequestTag/key-
name또는 aws:TagKeys조건 키를 사용하여 정책의 조건 요소에 태그 정보를 제공합니다.

서비스가 모든 리소스 유형에 대해 세 가지 조건 키를 모두 지원하는 경우, 값은 서비스에 대해 예입니
다. 서비스가 일부 리소스 유형에 대해서만 세 가지 조건 키를 모두 지원하는 경우, 값은 부분적입니다.
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ABAC에 대한 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 ABAC 권한 부여를 통한 권한 정의를 참조하세요. 
ABAC 설정 단계가 포함된 자습서를 보려면 IAM 사용 설명서의 속성 기반 액세스 제어(ABAC) 사용을 
참조하세요.

DeepRacer에서 임시 자격 증명 사용

임시 자격 증명 지원: 예

임시 자격 증명은 AWS 리소스에 대한 단기 액세스를 제공하며 페더레이션 또는 전환 역할을 사용할 
때 자동으로 생성됩니다. 장기 액세스 키를 사용하는 대신 임시 자격 증명을 동적으로 생성하는 것이 
AWS 좋습니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 IAM의 임시 보안 자격 증명 및 IAM으로 작업하는
AWS 서비스 섹션을 참조하세요.

DeepRacer의 서비스 간 보안 주체 권한

전달 액세스 세션(FAS) 지원: 예

전달 액세스 세션(FAS)은를 호출하는 보안 주체의 권한을 다운스트림 서비스에 대한 요청 AWS 서비
스 과 AWS 서비스함께 사용합니다. FAS 요청 시 정책 세부 정보는 전달 액세스 세션을 참조하세요.

DeepRacer의 서비스 역할

서비스 역할 지원: 예

서비스 역할은 서비스가 사용자를 대신하여 작업을 수행하는 것으로 가정하는 IAM 역할입니다. IAM 
관리자는 IAM 내에서 서비스 역할을 생성, 수정 및 삭제할 수 있습니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명
서의 AWS 서비스 AWS에 권한을 위임할 역할 생성을 참조하세요.

Warning

서비스 역할에 대한 권한을 변경하면 DeepRacer 기능이 중단될 수 있습니다. DeepRacer에서 
관련 지침을 제공하는 경우에만 서비스 역할을 편집하십시오.

DeepRacer의 서비스 연결 역할

서비스 연결 역할 지원: 아니요

서비스 연결 역할은에 연결된 서비스 역할의 한 유형입니다 AWS 서비스. 서비스는 사용자를 대신하여 
작업을 수행하기 위해 역할을 수임할 수 있습니다. 서비스 연결 역할은에 표시 AWS 계정 되며 서비스
가 소유합니다. IAM 관리자는 서비스 연결 역할의 권한을 볼 수 있지만 편집은 할 수 없습니다.
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서비스 연결 역할 생성 또는 관리에 대한 자세한 내용은 IAM으로 작업하는AWS 서비스를 참조하세요.
서비스 연결 역할 열에서 Yes가 포함된 서비스를 테이블에서 찾습니다. 해당 서비스에 대한 서비스 연
결 역할 설명서를 보려면 예(Yes) 링크를 선택합니다.

AWS DeepRacer에 대한 자격 증명 기반 정책 예제

기본적으로 사용자 및 역할에는 DeepRacer 리소스를 생성하거나 수정할 수 있는 권한이 없습니다. 사
용자에게 사용자가 필요한 리소스에서 작업을 수행할 권한을 부여하려면 IAM 관리자가 IAM 정책을 생
성하면 됩니다.

이러한 예제 JSON 정책 문서를 사용하여 IAM ID 기반 정책을 생성하는 방법을 알아보려면 IAM 사용 
설명서의 IAM 정책 생성(콘솔)을 참조하세요.

각 리소스 유형에 대한 ARNs 형식을 포함하여 DeepRacer에서 정의한 작업 및 리소스 유형에 대한 자
세한 내용은 서비스 권한 부여 참조의AWS DeepRacer에 사용되는 작업, 리소스 및 조건 키를 참조하
세요.

주제

• 정책 모범 사례

• DeepRacer 콘솔 사용

• 사용자가 자신의 고유한 권한을 볼 수 있도록 허용

정책 모범 사례

ID 기반 정책에 따라 계정에서 사용자가 DeepRacer 리소스를 생성, 액세스 또는 삭제할 수 있는지 여
부가 결정됩니다. 이 작업으로 인해 AWS 계정에 비용이 발생할 수 있습니다. ID 기반 정책을 생성하거
나 편집할 때는 다음 지침과 권장 사항을 따르세요.

• AWS 관리형 정책을 시작하고 최소 권한으로 전환 - 사용자 및 워크로드에 권한 부여를 시작하려면 
많은 일반적인 사용 사례에 대한 권한을 부여하는 AWS 관리형 정책을 사용합니다. 에서 사용할 수 
있습니다 AWS 계정. 사용 사례에 맞는 AWS 고객 관리형 정책을 정의하여 권한을 추가로 줄이는 것
이 좋습니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 AWS 관리형 정책 또는 AWS 직무에 대한 관리형 정
책을 참조하세요.

• 최소 권한 적용 – IAM 정책을 사용하여 권한을 설정하는 경우, 작업을 수행하는 데 필요한 권한만 
부여합니다. 이렇게 하려면 최소 권한으로 알려진 특정 조건에서 특정 리소스에 대해 수행할 수 있
는 작업을 정의합니다. IAM을 사용하여 권한을 적용하는 방법에 대한 자세한 정보는 IAM 사용 설명
서에 있는 IAM의 정책 및 권한을 참조하세요.
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• IAM 정책의 조건을 사용하여 액세스 추가 제한 – 정책에 조건을 추가하여 작업 및 리소스에 대한 액
세스를 제한할 수 있습니다. 예를 들어, SSL을 사용하여 모든 요청을 전송해야 한다고 지정하는 정
책 조건을 작성할 수 있습니다. AWS 서비스와 같은 특정를 통해 사용되는 경우 조건을 사용하여 서
비스 작업에 대한 액세스 권한을 부여할 수도 있습니다 CloudFormation. 자세한 내용은 IAM 사용 설
명서의 IAM JSON 정책 요소: 조건을 참조하세요.

• IAM Access Analyzer를 통해 IAM 정책을 확인하여 안전하고 기능적인 권한 보장 - IAM Access 
Analyzer에서는 IAM 정책 언어(JSON)와 모범 사례가 정책에서 준수되도록 새로운 및 기존 정책을 
확인합니다. IAM Access Analyzer는 100개 이상의 정책 확인 항목과 실행 가능한 추천을 제공하
여 안전하고 기능적인 정책을 작성하도록 돕습니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 IAM Access 
Analyzer에서 정책 검증을 참조하세요.

• 다중 인증(MFA) 필요 -에서 IAM 사용자 또는 루트 사용자가 필요한 시나리오가 있는 경우 추가 보안
을 위해 MFA를 AWS 계정켭니다. API 작업을 직접적으로 호출할 때 MFA가 필요하면 정책에 MFA 
조건을 추가합니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 MFA를 통한 보안 API 액세스를 참조하세요.

IAM의 모범 사례에 대한 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 IAM의 보안 모범 사례를 참조하세요.

DeepRacer 콘솔 사용

AWS DeepRacer 콘솔에 액세스하려면 최소 권한 집합이 있어야 합니다. 이러한 권한은 AWS 계정에
서 DeepRacer 리소스에 대한 세부 정보를 나열하고 볼 수 있도록 허용해야 합니다. 최소 필수 권한보
다 더 제한적인 ID 기반 정책을 생성하는 경우, 콘솔이 해당 정책에 연결된 엔티티(사용자 또는 역할)에 
대해 의도대로 작동하지 않습니다.

AWS CLI 또는 AWS API만 호출하는 사용자에게는 최소 콘솔 권한을 허용할 필요가 없습니다. 대신, 
수행하려는 API 작업과 일치하는 작업에만 액세스할 수 있도록 합니다.

사용자와 역할이 DeepRacer 콘솔을 계속 사용할 수 있도록 하려면 DeepRacer ConsoleAccess 또는
ReadOnly AWS 관리형 정책도 엔터티에 연결합니다. 자세한 내용은 IAM 사용 설명서의 사용자에게 
권한 추가를 참조하십시오.

사용자가 자신의 고유한 권한을 볼 수 있도록 허용

이 예제는 IAM 사용자가 자신의 사용자 ID에 연결된 인라인 및 관리형 정책을 볼 수 있도록 허용하는 
정책을 생성하는 방법을 보여줍니다. 이 정책에는 콘솔에서 또는 AWS CLI 또는 AWS API를 사용하여 
프로그래밍 방식으로이 작업을 완료할 수 있는 권한이 포함됩니다.

{ 
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    "Version": "2012-10-17",        
    "Statement": [ 
        { 
            "Sid": "ViewOwnUserInfo", 
            "Effect": "Allow", 
            "Action": [ 
                "iam:GetUserPolicy", 
                "iam:ListGroupsForUser", 
                "iam:ListAttachedUserPolicies", 
                "iam:ListUserPolicies", 
                "iam:GetUser" 
            ], 
            "Resource": ["arn:aws:iam::*:user/${aws:username}"] 
        }, 
        { 
            "Sid": "NavigateInConsole", 
            "Effect": "Allow", 
            "Action": [ 
                "iam:GetGroupPolicy", 
                "iam:GetPolicyVersion", 
                "iam:GetPolicy", 
                "iam:ListAttachedGroupPolicies", 
                "iam:ListGroupPolicies", 
                "iam:ListPolicyVersions", 
                "iam:ListPolicies", 
                "iam:ListUsers" 
            ], 
            "Resource": "*" 
        } 
    ]
}

AWS AWS DeepRacer에 대한 관리형 정책

AWS 관리형 정책은에서 생성하고 관리하는 독립 실행형 정책입니다 AWS. AWS 관리형 정책은 사용
자, 그룹 및 역할에 권한 할당을 시작할 수 있도록 많은 일반적인 사용 사례에 대한 권한을 제공하도록 
설계되었습니다.

AWS 관리형 정책은 모든 AWS 고객이 사용할 수 있으므로 특정 사용 사례에 대해 최소 권한을 부여하
지 않을 수 있습니다. 사용 사례에 고유한 고객 관리형 정책을 정의하여 권한을 줄이는 것이 좋습니다.

AWS 관리형 정책에 정의된 권한은 변경할 수 없습니다. 가 관리형 정책에 정의된 권한을 AWS 업데이
트하는 AWS 경우 업데이트는 정책이 연결된 모든 보안 주체 자격 증명(사용자, 그룹 및 역할)에 영향

AWS 관리형 정책 239

https://docs.aws.amazon.com/IAM/latest/UserGuide/access_policies_managed-vs-inline.html#customer-managed-policies


AWS DeepRacer 개발자 가이드

을 줍니다. AWS AWS 서비스 는 새가 시작되거나 기존 서비스에 새 API 작업을 사용할 수 있게 될 때 
AWS 관리형 정책을 업데이트할 가능성이 높습니다.

자세한 내용은 IAM 사용자 가이드의 AWS 관리형 정책을 참조하세요.

다음 AWS관리형 정책은 AWS DeepRacer 다중 사용자 모드를 사용하여 AWS 계정에서 여러 참가자
를 후원하는 데에만 적용됩니다.

• AWSDeepRacerAccountAdminAccess은 다중 사용자 계정 관리자에게 필요한 AWS DeepRacer 
권한을 부여합니다.

• AWSDeepRacerDefaultMultiUserAccess은 AWS DeepRacer 콘솔을 사용하기 위해 필요한 
AWS DeepRacer 권한을 부여합니다.

주제

• AWS DeepRacer 관리자를 위한 AWSDeepRacerAccountAdminAccess 관리형 정책

• AWS DeepRacer 다중 사용자 레이서에 대한 AWSDeepRacerDefaultMultiUserAccess 관리형 정책

• AWS 관리형 정책에 대한 AWS DeepRacer 업데이트

AWS DeepRacer 관리자를 위한 AWSDeepRacerAccountAdminAccess 관리형 정책

여러 프로필이 AWS DeepRacer에서 AWS 계정 ID 및 결제 정보를 사용할 수 있도록 하려면
AWSDeepRacerAccountAdminAccess 정책을 연결합니다.

다른 레이서를 후원하는 데 사용하려는 IAM ID에 AWSDeepRacerAccountAdminAccess 정책을 연
결할 수 있습니다.

JSON

{ 
    "Version":"2012-10-17",        
    "Statement": [ 
        { 
            "Sid": "DeepRacerAdminAccessStatement", 
            "Effect": "Allow", 
            "Action": [ 
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                "deepracer:*" 
            ], 
            "Resource": [ 
                "*" 
            ], 
            "Condition":  
            { 
                "Null": { 
                    "deepracer:UserToken": "true" 
                } 
            } 
        } 
    ]
}

AWS DeepRacer 다중 사용자 레이서에 대한 AWSDeepRacerDefaultMultiUserAccess 
관리형 정책

AWSDeepRacerDefaultMultiUserAccess 정책은 AWS DeepRacer 레이서에게 다중 사용자 계정 
관리자 작업을 제외한 모든 AWS DeepRacer 작업에 대한 액세스 권한을 부여합니다.

계정을 통해 후원하려는 참가자의 IAM ID에 AWSDeepRacerDefaultMultiUserAccess 정책을 첨
부할 수 있습니다.

JSON

{ 
 "Version":"2012-10-17",        
 "Statement": [ 
  { 
   "Effect": "Allow", 
   "Action": [ 
    "deepracer:Add*", 
    "deepracer:Remove*", 
    "deepracer:Create*", 
    "deepracer:Perform*", 
    "deepracer:Clone*", 
    "deepracer:Get*", 
    "deepracer:List*", 
    "deepracer:Edit*", 
    "deepracer:Start*", 
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    "deepracer:Set*", 
    "deepracer:Update*", 
    "deepracer:Delete*", 
    "deepracer:Stop*", 
    "deepracer:Import*", 
    "deepracer:Tag*", 
    "deepracer:Untag*" 
   ], 
   "Resource": [ 
    "*" 
   ], 
   "Condition": { 
    "Null": { 
     "deepracer:UserToken": "false" 
    }, 
    "Bool": { 
     "deepracer:MultiUser": "true" 
    } 
   } 
  }, 
  { 
   "Effect": "Allow", 
   "Action": [ 
    "deepracer:GetAccountConfig", 
    "deepracer:GetTrack", 
    "deepracer:ListTracks", 
    "deepracer:TestRewardFunction" 
   ], 
   "Resource": [ 
    "*" 
   ] 
  }, 
  { 
   "Effect": "Deny", 
   "Action": [ 
    "deepracer:Admin*" 
   ], 
   "Resource": [ 
    "*" 
   ] 
  } 
 ]
}
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AWS 관리형 정책에 대한 AWS DeepRacer 업데이트

이 서비스가 이러한 변경 사항을 추적하기 시작한 이후부터 AWS DeepRacer의 AWS 관리형 정
책 업데이트에 대한 세부 정보를 봅니다. 페이지의 변경 사항에 대한 자동 알림을 받으려면 AWS 
DeepRacer 문서 기록 페이지에서 RSS 피드를 구독하십시오.

변경 설명 Date

AWSDeepRacerAccoun 
tAdminAccess  및
AWSDeepRacerDefaul 
tMultiUserAccess  정책 
추가

새로운 관리형 정책이 추가되
어 다중 사용자 모드를 사용하
여 하나의 AWS DeepRacer 계
정으로 여러 참가자를 후원할 
수 있습니다.

2021년 10월 26일

AWS DeepRacer는 정책 변경 
사항을 추적하기 시작했습니
다.

AWS DeepRacer는 AWS 관리
형 정책에 대한 변경 사항을 추
적하기 시작했습니다.

2021년 10월 26일

교차 서비스 혼동된 대리인 방지

혼동된 대리자 문제는 작업을 수행할 권한이 없는 엔터티가 권한이 더 많은 엔터티에게 작업을 수행하
도록 강요할 수 있는 보안 문제입니다. 에서 AWS교차 서비스 가장은 혼동된 대리자 문제를 초래할 수 
있습니다. 교차 서비스 가장은 한 서비스(직접 호출하는 서비스)가 다른 서비스(직접 호출되는 서비스)
를 직접 호출할 때 발생할 수 있습니다. 직접 호출하는 서비스는 다른 고객의 리소스에 대해 액세스 권
한이 없는 방식으로 작동하게 권한을 사용하도록 조작될 수 있습니다. 이를 방지하기 위해 AWS 에서
는 계정의 리소스에 대한 액세스 권한이 부여된 서비스 위탁자를 사용하여 모든 서비스에 대한 데이터
를 보호하는 데 도움이 되는 도구를 제공합니다.

AWSDeepRacerLong가 리소스에 다른 서비스를 제공하는 권한을 제한하려면 리소스 정책에서
aws:SourceArn 및 aws:SourceAccount 글로벌 조건 컨텍스트 키를 사용하는 것이 좋습니다. 두 
전역 조건 컨텍스트 키를 모두 사용하는 경우 aws:SourceAccount 값과 aws:SourceArn 값의 계
정은 동일한 정책 문에서 사용할 경우 동일한 계정 ID를 사용해야 합니다.

aws:SourceArn의 값은 s3:::your-bucket-name이어야 합니다.
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혼동된 대리인 문제로부터 보호하는 가장 효과적인 방법은 리소스의 전체 ARN이 포
함된 aws:SourceArn글로벌 조건 컨텍스트 키를 사용하는 것입니다. 리소스의 전체 
ARN을 모를 경우 또는 여러 리소스를 지정하는 경우, ARN의 알 수 없는 부분에 대해 
와일드카드(*)를 포함한 aws:SourceArn전역 조건 컨텍스트 키를 사용합니다. 예제:
arn:aws:servicename::123456789012:*.

다음 예는 AWSDeepRacer에서 aws:SourceArn 및 aws:SourceAccount 글로벌 조건 컨텍스트 키
를 사용하여 혼동된 대리자 문제를 방지하는 방법을 보여줍니다.

JSON

{ 
    "Version":"2012-10-17",        
    "Statement": [ 
        { 
            "Sid": "Stmt1586917903457", 
            "Effect": "Allow", 
            "Principal": { 
                "Service": "deepracer.amazonaws.com" 
                }, 
            "Action": [ 
                "s3:GetObjectAcl", 
                "s3:GetObject", 
                "s3:PutObject", 
                "s3:PutObjectAcl" 
            ], 
            "Resource": [ 
               "arn:aws:s3:::your-bucket-name", 
               "arn:aws:s3:::your-bucket-name/*" 
            ], 
            "Condition": { 
                "StringEquals": { 
                    "aws:SourceArn": "arn:${Partition}:deepracer:$us-east-1:
${Account}:model/reinforcement_learning/${ResourceId}" 
                } 
            } 
        } 
    ]
}
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이 버킷에 대해 사용자 지정 AWS Key Management Service (KMS) 리소스를 사용하는 경우 AWS 
KMS 리소스 정책을 포함합니다.

AWS DeepRacer 자격 증명 및 액세스 문제 해결

다음 정보를 사용하여 DeepRacer 및 IAM에서 발생할 수 있는 공통적인 문제를 진단하고 수정할 수 있
습니다.

주제

• DeepRacer 다중 사용자 계정 모드에서 인증 오류가 발생합니다

• DeepRacer에서 작업을 수행할 권한이 없음

• iam:PassRole을 수행하도록 인증되지 않음

• 액세스 키를 보아야 합니다.

• 관리자가 다른 사용자의 DeepRacer 액세스를 허용하려고 합니다

• 내 외부의 사람이 내 DeepRacer 리소스 AWS 계정 에 액세스하도록 허용하고 싶습니다.

DeepRacer 다중 사용자 계정 모드에서 인증 오류가 발생합니다

AWSDeepracerAccountAdminAccess 정책을 사용하는 관리자인 경우, 세션과 연결된 사용자 토큰이 
있으면 인증 오류가 발생할 수 있습니다. 관리자는 세션과 관련된 사용자 토큰을 보유해서는 안 됩니
다. 이 문제를 해결하려면 쿠키를 삭제하십시오.

계정이 다중 사용자 모드이고 AWSDeepracerDefaultMultiUserAccess 정책을 사용하는 레이서인 경
우, 정책과 연결된 사용자 토큰이 없으면 인증 오류가 발생할 수 있습니다. 이 문제를 해결하려면 AWS 
DeepRacer를 계속 사용하기 전에 AWS 플레이어 프로필에 인증해야 합니다.

계정이 단일 사용자 모드이고 AWSDeepRacerDefaultMultiUserAccess 정책이 적용되는 
레이서인 경우 인증 오류가 발생할 수 있습니다. 이 문제를 해결하려면 단일 사용자 모드에서
AWSDeepRacerDefaultMultiUserAccess 정책이 있는 사용자가 AWS DeepRacer를 사용할 수 없
으므로 AWS 계정 관리자에게 문의하세요.

DeepRacer에서 작업을 수행할 권한이 없음

에서 작업을 수행할 권한이 없다는 AWS Management Console 메시지가 표시되면 관리자에게 문의하
여 도움을 받아야 합니다. 관리자는 사용자 이름과 암호를 제공한 사람입니다.

다음 예제 오류는 mateojackson IAM 사용자가 콘솔을 사용하여 가상 my-example-widget 리소스
에 대한 세부 정보를 보려고 하지만 가상 deepracer:GetWidget 권한이 없을 때 발생합니다.
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User: arn:aws:iam::123456789012:user/mateojackson is not authorized to perform: 
 deepracer:GetWidget on resource: my-example-widget

이 경우, Mateo는 my-example-widget 작업을 사용하여 deepracer:GetWidget 리소스에 액세스
하도록 허용하는 정책을 업데이트하라고 관리자에게 요청합니다.

iam:PassRole을 수행하도록 인증되지 않음

iam:PassRole 작업을 수행할 수 있는 권한이 없다는 오류가 수신되면 DeepRacer에 역할을 전달할 
수 있도록 정책을 업데이트해야 합니다.

일부 AWS 서비스 에서는 새 서비스 역할 또는 서비스 연결 역할을 생성하는 대신 기존 역할을 해당 서
비스에 전달할 수 있습니다. 이렇게 하려면 역할을 서비스에 전달할 권한이 있어야 합니다.

다음 예제 오류는 marymajor(이)라는 IAM 사용자가 콘솔을 사용하여 DeepRacer에서 작업을 수행하
려고 하는 경우에 발생합니다. 하지만 작업을 수행하려면 서비스 역할이 부여한 권한이 서비스에 있어
야 합니다. Mary는 서비스에 역할을 전달할 권한이 없습니다.

User: arn:aws:iam::123456789012:user/marymajor is not authorized to perform: 
 iam:PassRole

이 경우, Mary가 iam:PassRole작업을 수행할 수 있도록 Mary의 정책을 업데이트해야 합니다.

도움이 필요한 경우 AWS 관리자에게 문의하세요. 관리자는 로그인 자격 증명을 제공한 사람입니다.

액세스 키를 보아야 합니다.

IAM 사용자 액세스 키를 생성한 후에는 언제든지 액세스 키 ID를 볼 수 있습니다. 하지만 보안 액세스 
키는 다시 볼 수 없습니다. 보안 액세스 키를 잃어버린 경우 새로운 액세스 키 페어를 생성해야 합니다.

액세스 키는 액세스 키 ID(예: AKIAIOSFODNN7EXAMPLE)와 보안 액세스 키(예: wJalrXUtnFEMI/
K7MDENG/bPxRfiCYEXAMPLEKEY)의 두 가지 부분으로 구성됩니다. 사용자 이름 및 암호와 같이 액세
스 키 ID와 보안 액세스 키를 함께 사용하여 요청을 인증해야 합니다. 사용자 이름과 암호를 관리하는 
것처럼 안전하게 액세스 키를 관리합니다.

Important

정식 사용자 ID를 찾는 데 도움이 되더라도 액세스 키를 타사에 제공하지 마시기 바랍니다. 이
렇게 하면 누군가에게에 대한 영구 액세스 권한을 부여할 수 있습니다 AWS 계정.
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액세스 키 페어를 생성할 때는 액세스 키 ID와 보안 액세스 키를 안전한 위치에 저장하라는 메시지가 
나타납니다. 보안 액세스 키는 생성할 때만 사용할 수 있습니다. 하지만 보안 액세스 키를 잃어버린 경
우 새로운 액세스 키를 IAM 사용자에게 추가해야 합니다. 최대 두 개의 액세스 키를 가질 수 있습니다. 
이미 두 개가 있는 경우 새로 생성하려면 먼저 키 페어 하나를 삭제해야 합니다. 지침을 보려면 IAM 사
용 설명서의 액세스 키 관리를 참조하십시오.

관리자가 다른 사용자의 DeepRacer 액세스를 허용하려고 합니다

다른 사용자가 DeepRacer에 액세스하도록 허용하려면 액세스 권한이 필요한 사용자 또는 애플리케이
션에 권한을 부여해야 합니다. AWS IAM Identity Center 를 사용하여 사용자 및 애플리케이션을 관리
하는 경우 사용자 또는 그룹에 권한 세트를 할당하여 액세스 수준을 정의합니다. 권한 세트는 IAM 정
책을 자동으로 생성하고 사용자 또는 애플리케이션과 연결된 IAM 역할에 할당합니다. 자세한 내용은
AWS IAM Identity Center 사용 설명서에서 권한 세트를 참조하세요.

IAM Identity Center를 사용하지 않는 경우 액세스가 필요한 사용자 또는 애플리케이션에 대한 IAM 엔
터티(사용자 또는 역할)를 생성해야 합니다. 그런 다음 DeepRacer에 대한 올바른 권한을 부여하는 정
책을 엔터티에 연결해야 합니다. 권한이 부여되면 사용자 또는 애플리케이션 개발자에게 자격 증명을 
제공합니다. 이들은 이 자격 증명을 사용하여 AWS에 액세스합니다. IAM 사용자, 그룹, 정책 및 권한 
생성에 대해 자세히 알아보려면 IAM 사용자 설명서의 IAM 자격 증명과 IAM의 권한 및 정책을 참조하
세요.

내 외부의 사람이 내 DeepRacer 리소스 AWS 계정 에 액세스하도록 허용하고 싶습니
다.

다른 계정의 사용자 또는 조직 외부의 사람이 리소스에 액세스할 때 사용할 수 있는 역할을 생성할 수 
있습니다. 역할을 수임할 신뢰할 수 있는 사람을 지정할 수 있습니다. 리소스 기반 정책 또는 액세스 제
어 목록(ACL)을 지원하는 서비스의 경우, 이러한 정책을 사용하여 다른 사람에게 리소스에 대한 액세
스 권한을 부여할 수 있습니다.

자세히 알아보려면 다음을 참조하십시오.

• DeepRacer에서 이러한 기능을 지원하는지 여부를 알아보려면 AWS DeepRacer가 IAM에서 작동하
는 방법 단원을 참조하십시오.

• 소유 AWS 계정 한의 리소스에 대한 액세스 권한을 제공하는 방법을 알아보려면 IAM 사용 설명서의 
소유한 다른의 IAM 사용자에게 액세스 권한 제공을 참조 AWS 계정 하세요.

• 타사에 리소스에 대한 액세스 권한을 제공하는 방법을 알아보려면 IAM 사용 설명서의 타사가 AWS 
계정 소유한에 대한 액세스 권한 제공을 AWS 계정참조하세요.

• ID 페더레이션을 통해 액세스 권한을 제공하는 방법을 알아보려면 IAM 사용 설명서의 외부에서 인
증된 사용자에게 액세스 권한 제공(ID 페더레이션)을 참조하세요.
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• 크로스 계정 액세스에 대한 역할과 리소스 기반 정책 사용의 차이점을 알아보려면 IAM 사용 설명
서의 IAM의 크로스 계정 리소스 액세스를 참조하세요.
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태그 지정

태그는 사용자 또는가 AWS 리소스에 AWS 할당하는 사용자 지정 속성 레이블입니다. 각 AWS 태그는 
두 부분으로 구성됩니다.

• 태그 키(예: companyname, costcenter, environment, project, 또는 secret) 태그 키는 대소
문자를 구별합니다.

• 태그 값으로 알려진 선택적 필드 태그 값을 생략하는 것은 빈 문자열을 사용하는 것과 같습니다. 태
그 키처럼 태그 값은 대/소문자를 구별합니다.

태그 키와 태그 값을 합해서 키 값 페어라고 합니다.

AWS DeepRacer 서비스에서는 자동차, RL 모델 및 커뮤니티 레이스 리더보드에 태그를 할당할 수 있
습니다. 이러한 AWS 리소스와 태그 지정을 지원하는 기타 리소스에 태그를 지정하여 리소스가 관련이 
있음을 나타냅니다. 태그로 모델 및 리더보드를 식별 및 구성하는 것 외에도 태그를 사용하여 비용 할
당을 추적하고 IAM 정책에서 리소스를 보고 상호 작용할 수 있는 사용자를 제어할 수 있습니다. AWS 
DeepRacer 콘솔 또는 AWS CLI 를 사용하여 태그를 추가, 관리 및 제거합니다.

태그 사용에 대한 자세한 내용은 태그 지정 모범 사례 백서를 참조하십시오.

비용 할당을 추적하기 위한 태그

AWS Cost Explorer와 비용 및 사용 보고서는 AWS 비용을 태그별로 분류하는 기능을 지원합니다.
cost center, businessunit, 또는 project와 같은 비즈니스 태그를 사용하여 AWS 비용을 조
직의 일반적인 재무 보고 카테고리와 연결할 수 있습니다. 그러나 비용 할당 보고서에는 특정 애플리
케이션, 환경 또는 규정 준수 프로그램과 같은 기술 또는 보안 범주와 비용을 쉽게 연결할 수 있는 모
든 태그가 포함될 수 있습니다. 조직의 관리 계정과 조직의 멤버가 아닌 단일 계정만 Billing and Cost 
Management 콘솔의 비용 할당 태그 관리자에 액세스할 수 있습니다. 태그를 사용하여 비용할당을 추
적하는 방법에 대한 자세한 내용은 사용자 정의 비용 할당 태그를 참조하십시오.

액세스를 관리하기 위한 태그

또한 IAM 사용자 및 역할을 태그하여 모델 및 커뮤니티 레이스 리더보드에 대한 액세스를 관리할 수 
있습니다. IAM 사용자 및 역할을 태그 지정하는 방법을 알아보려면 IAM 사용자 및 역할을 태그 지정
하는 방법을 참조하십시오. 보안 주체 태그가 있는 IAM 역할이 일치하는 태그가 있는 리소스에 액세스
할 수 있도록 허용하는 정책을 생성하고 테스트하기 위한 자습서를 보려면  IAM 자습서: 태그를 기반으
로 AWS 리소스에 액세스할 수 있는 권한 정의를 참조하세요. 태그를 사용하여 태그 지정을 지원하는 
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AWS 리소스에 대한 액세스를 제어하는 방법에 대한 자세한 내용은 리소스 태그를 사용하여 AWS 리
소스에 대한 액세스 제어를 참조하세요.

주제

• 새 리소스에 대한 태그 추가, 보기, 편집

• 기존 리소스에 대한 태그 추가, 보기 및 편집

새 리소스에 대한 태그 추가, 보기, 편집
새 자동차, RL 모델 또는 커뮤니티 레이스 리더보드에 태그를 추가하면 이러한 리소스를 식별, 구성, 비
용 할당 추적 및 관리에 도움이 될 수 있습니다. 모델이나 리더보드에 하나 이상의 태그(키-값 페어)를 
추가합니다. 각 리소스에 대해 각 태그 키는 고유해야 하며 각 태그 키는 하나의 값만 가질 수 있지만 하
나의 리소스는 최대 50개까지의 태그를 가질 수 있습니다.

AWS DeepRacer 콘솔에서 한 번에 한 리소스씩 태그를 생성 및 적용하거나 태그 편집기를 사용하여 
여러 리소스를 한 번에 추가, 편집 또는 삭제할 수 있습니다.

Important

RL 모델 또는 커뮤니티 레이스 리더보드의 태그를 편집하면 해당 리소스에 대한 액세스에 영
향을 미칠 수 있습니다. 태그의 이름(키) 또는 값을 편집하기 전에 그러한 리소스에 대한 액세
스를 제어하는 태그의 키 또는 값을 사용할 수도 있는 모든 IAM 정책을 검토하십시오.

새 RL 모델에 대한 태그 추가, 보기, 편집하기

AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 새 RL 모델에 태그를 추가하고, 보고, 편집할 수 있습니다.

1. 모델에서 모델 생성을 선택합니다.

2. 모델 생성 페이지에서 훈련 세부 정보를 입력한 후 태그 제목을 확장합니다.

3. 태그 제목 아래에서 새 태그 추가를 선택합니다.

4. 키에 태그 이름을 입력합니다. 값에 태그의 선택적 값을 추가할 수 있습니다. 태그 이름 지정에 대한 
자세한 내용은 태깅 모범 사례 백서의 태그 및 리소스 이름 지정 모범 사례 항목을 참조하십시오.

5. (선택 사항) 다른 태그를 추가하려면 다시 새 태그 추가를 선택합니다.

6. (선택 사항) 개별 키나 값을 제거하려면 옆에 있는 X를 선택합니다.

7. (선택 사항) 키-값 페어를 제거하려면 제거를 선택합니다.

8. 태그 추가를 마치면 환경 시뮬레이션에서 트랙을 선택하고 다음을 선택합니다.

새 리소스에 대한 태그 추가, 보기, 편집 250
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훈련용으로 새 모델에 태그를 지정하고 제출한 후에는 페이지 하단의 태그 제목에서 훈련 및 평가 중 
또는 이후에 해당 태그를 관리할 수 있습니다.

1. 태그 관리를 선택합니다.

2. 태그 관리 팝업 상자에서 제거하려는 태그 옆의 제거 버튼을 선택하여 생성한 태그를 제거하거나 새 
태그 추가를 선택하여 새 태그를 추가할 수 있습니다.

3. 새 태그를 추가하는 경우 키에 해당 태그의 이름을 입력합니다. 값에 태그의 선택적 값을 추가할 수 
있습니다. 태그 이름 지정에 대한 자세한 내용은 태깅 모범 사례 백서의 태그 및 리소스 이름 지정 모
범 사례 항목을 참조하십시오.

4. 태그 제거 및 추가를 마쳤으면 제출을 선택합니다.

새 커뮤니티 레이스 리더보드에 태그를 추가, 보고, 편집하려면

AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 새 커뮤니티 레이스 리더보드에 태그를 추가, 보고, 편집할 수 있습
니다.

1. 커뮤니티 레이스에서 레이스 만들기를 선택합니다.

2. 레이스 세부 정보 페이지에서 태그 제목을 확장하십시오.

3. 태그 제목 아래에서 새 태그 추가를 선택합니다.

4. 키에 태그 이름을 입력합니다. 값에 태그의 선택적 값을 추가할 수 있습니다. 태그 이름 지정에 대한 
자세한 내용은 태깅 모범 사례 백서의 태그 및 리소스 이름 지정 모범 사례 항목을 참조하십시오.

5. (선택 사항) 다른 태그를 추가하려면 다시 새 태그 추가를 선택합니다.

6. (선택 사항) 개별 키나 값을 제거하려면 옆에 있는 X를 선택합니다.

7. (선택 사항) 키-값 페어를 제거하려면 제거를 선택합니다.

8. 태그 추가를 마치면 환경 시뮬레이션에서 트랙을 선택하고 다음을 선택합니다.

기존 리소스에 대한 태그 추가, 보기 및 편집

기존 AWS DeepRacer RL 모델 또는 커뮤니티 레이스 리더보드에 태그를 추가하면 비용 할당을 식별, 
구성, 추적하고 이러한 리소스에 대한 액세스를 관리하는 데 도움이 될 수 있습니다. 모델이나 리더보
드에 하나 이상의 태그(키-값 페어)를 추가합니다. 각 리소스에 대해 각 태그 키는 고유해야 하며 각 태
그 키는 하나의 값만 가질 수 있지만 하나의 리소스는 최대 50개까지의 태그를 가질 수 있습니다.

AWS DeepRacer 콘솔에서 한 번에 한 리소스씩 태그를 생성 및 적용하거나 태그 편집기를 사용하여 
여러 리소스를 한 번에 추가, 편집 또는 삭제할 수 있습니다.

기존 리소스에 대한 태그 추가, 보기 및 편집 251
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Important

RL 모델 또는 커뮤니티 레이스 리더보드의 태그를 편집하면 해당 리소스에 대한 액세스에 영
향을 미칠 수 있습니다. 태그의 이름(키) 또는 값을 편집하기 전에 그러한 리소스에 대한 액세
스를 제어하는 태그의 키 또는 값을 사용할 수도 있는 모든 IAM 정책을 검토하십시오.

기존 RL 모델의 태그 추가, 보기, 편집하기

AWS DeepRacer 콘솔을 사용하여 기존 RL 모델의 태그를 추가, 보기 또는 편집할 수 있습니다.

1. 모델의 목록에서 모델 이름을 선택하여 모델을 선택합니다.

2. 작업을 선택합니다.

3. 드롭다운 목록에서 태그 관리를 선택합니다.

4. 태그 관리 팝업 상자에서 태그를 보거나 추가 또는 제거할 수 있습니다.

a. 태그를 추가하려면 태그 추가를 선택합니다. 키에 태그 이름을 입력합니다. 값에 태그의 선택
적 값을 추가할 수 있습니다. 태그 이름 지정에 대한 자세한 내용은 태깅 모범 사례 백서의 태
그 및 리소스 이름 지정 모범 사례 항목을 참조하십시오.

b. 다른 태그를 추가하려면 새 태그 추가를 다시 선택합니다.

c. 개별 키나 값을 제거하려면 해당 키 또는 값 옆에 있는 X를 선택합니다.

d. 키-값 페어를 제거하려면 제거를 선택합니다.

5. 태그 보기, 추가, 제거를 마쳤으면 제출을 선택합니다.

기존 커뮤니티 레이스 리더보드에 태그를 추가, 보고, 편집하려면

1. 커뮤니티 레이스에서 레이스 관리를 선택합니다.

2. 레이스 관리 페이지에서 레이스를 선택합니다.

3. 작업을 선택합니다.

4. 드롭다운 목록에서 태그 관리를 선택합니다.

5. 태그 관리 팝업 상자에서 태그를 보거나 추가 또는 제거할 수 있습니다.

a. 태그를 추가하려면 태그 추가를 선택합니다. 키에 태그 이름을 입력합니다. 값에 태그의 선택
적 값을 추가할 수 있습니다. 태그 이름 지정에 대한 자세한 내용은 태깅 모범 사례 백서의 태
그 및 리소스 이름 지정 모범 사례 항목을 참조하십시오.

b. 다른 태그를 추가하려면 새 태그 추가를 다시 선택합니다.
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c. 개별 키나 값을 제거하려면 해당 키 또는 값 옆에 있는 X를 선택합니다.

d. 키-값 페어를 제거하려면 제거를 선택합니다.

6. 태그 보기, 추가, 제거를 마쳤으면 제출을 선택합니다.

기존 리소스에 대한 태그 추가, 보기 및 편집 253
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일반적인 AWS DeepRacer 문제 해결

여기에는 FAQ 및 최신 버그 수정 사항에 대한 문제 해결 팁이 나와 있습니다.

주제

• 일반적인 AWS DeepRacer 라이브 문제를 해결하는 방법

• 내 컴퓨터와 차량 간 USB 연결을 통해 디바이스 콘솔에 연결할 수 없는 이유는 무엇입니까?

• AWS DeepRacer 컴퓨팅 모듈 전원은 배터리에서 콘센트로 어떻게 전환합니까?

• USB 플래시 드라이브를 사용하여 Wi-Fi 네트워크에 AWS DeepRacer을 연결하는 방법

• AWS DeepRacer 주행 모듈 배터리를 충전하는 방법

• AWS DeepRacer 컴퓨팅 모듈 배터리를 충전하는 방법

• 배터리가 충전되었지만 AWS DeepRacer 차량이 움직이지 않음

• AWS DeepRacer 차량 배터리 잠금 문제를 해결합니다.

• LiDAR 센서를 설치할 때 Dell 배터리 커넥터 케이블을 감싸는 방법

• 차량의 Wi-Fi 연결을 유지하는 방법

• AWS DeepRacer 디바이스의 MAC 주소를 가져오는 방법

• AWS DeepRacer 디바이스 콘솔의 기본 암호를 복구하는 방법

• AWS DeepRacer 디바이스를 수동으로 업데이트하는 방법

• 일반적인 AWS DeepRacer 운영 문제를 진단하고 해결하는 방법

일반적인 AWS DeepRacer 라이브 문제를 해결하는 방법

라이브 레이스 페이지에서 레이스 비디오를 볼 수 없습니다.

• 가상 프라이빗 네트워크(VPN)를 사용 중인 경우 레이싱 이벤트 중에 연결이 끊겼는지 확인하십시
오.

• 디바이스에 광고 차단기가 설치되어 있는 경우 레이싱 이벤트 중에 연결이 끊겼는지 확인하십시오.

• 홈 네트워크에서 광고 차단기를 실행하는 경우 레이싱 이벤트 중에 연결이 끊겼는지 확인하십시오.

일반적인 AWS DeepRacer 라이브 문제를 해결하는 방법 254
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레이스 대기열에 있는 레이서 이름이 빨간색으로 표시됩니다.

LIVE: <Your Race Name> 페이지의 다음 섹션에서 레이서 이름이 빨간색으로 강조 표시되면 해당 레
이서의 모델 제출에 문제가 있음을 의미합니다.

• 레이스 주최자인 경우 LIVE: <Your Race Name> 페이지의 다음 섹션에서 편집을 선택하여 해당 레
이서의 이름이 포함된 행에서 X를 선택하여 레이서가 제출한 모델을 삭제하십시오. 그 후 저장을 선
택합니다. 대기열 재정렬에 대한 도움말은 the section called “라이브 레이스를 진행해 보십시오.”의 
11단계를 참조하십시오.

레이스 대기열에 있는 레이서 이름이 빨간색으로 표시됩니다. 255
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• 레이서라면 모델을 레이스에 다시 제출하십시오. the section called “라이브 레이스를 진행해 보십시
오.”로 이동하여 라이브 레이스 참가하기를 선택하여 도움을 받으십시오.

라이브 레이스를 진행 중인데 레이서를 런칭할 수 없어요

• LIVE: <Your Race Name> 페이지의 라이브 레이싱 시뮬레이터 실행 섹션에서 시뮬레이터 실행를 
선택했는지 확인하십시오. 도움이 더 필요하면 the section called “라이브 레이스를 진행해 보십시
오.”의 2단계를 참조하십시오.

• LIVE: <Your Race Name> 페이지의 COMING UP에서 제출물을 마감하기 위해 모델 항목 열기를 
해제했는지 확인하십시오. 도움이 더 필요하면 the section called “라이브 레이스를 진행해 보십시
오.”의 3단계를 참조하십시오.

라이브 레이스를 진행 중인데 레이서를 런칭할 수 없어요 256



AWS DeepRacer 개발자 가이드

Chrome 또는 Firefox 브라우저를 사용하고 있는데 라이브 레이스를 보는 데 
여전히 문제가 있습니다.

• 최신 버전의 Chrome 또는 Firefox 브라우저가 적용되도록 합니다. 그렇지 않은 경우 브라우저를 최
신 버전으로 업데이트하고 레이스를 다시 시청해 보십시오.

• 가상 프라이빗 네트워크(VPN)를 사용 중인 경우 연결이 끊겼는지 확인하십시오.

• 디바이스에서 광고 차단기가 실행되는 경우 레이싱 이벤트 중에 연결이 끊겼는지 확인하십시오.

• 홈 네트워크에서 광고 차단기를 실행하는 경우 레이싱 이벤트 중에 연결이 끊겼는지 확인하십시오.

• 인터넷 브라우저에서 WebRTC가 꺼져 있는 경우, 레이싱 이벤트 중에 WebRTC를 켜십시오.

Chrome 또는 Firefox 브라우저를 사용하고 있는데 라이브 레이스를 보는 데 여전히 문제가 있습니다. 257
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내 컴퓨터와 차량 간 USB 연결을 통해 디바이스 콘솔에 연결할 수 
없는 이유는 무엇입니까?

차량을 처음 설정할 때 micro-USB/USB 케이블(USB를 USB-A라고도 함)을 통해 AWS DeepRacer 차
량을 컴퓨터에 연결한 후에 디바이스 콘솔을 열지 못할 수 있습니다(차량에서 호스팅되는 디바이스 웹 
서버(https://deepracer.aws)라고도 함).

다양한 원인이 있을 수 있습니다. 일반적으로 이 문제는 다음과 같은 간단한 해결 방법을 통해 해결할 
수 있습니다.

디바이스의 USB 오버 이더넷 네트워크를 활성화하려면

1. 컴퓨터에서 Wi-Fi를 끄고 연결된 이더넷 케이블을 분리합니다.

2. 차량에서 재설정 버튼을 눌러 디바이스를 재부팅합니다.

3. 컴퓨터의 웹 브라우저에서 https://deepracer.aws로 이동하여 디바이스 콘솔을 엽니다.

위의 절차로 해결할 수 없는 경우 컴퓨터가 디바이스의 네트워크(네트워크 이름: Deepracer)에 연결
되도록 컴퓨터의 네트워크 기본 설정이 제대로 구성되어 있는지 확인할 수 있습니다. 이렇게 하려면 다
음 절차의 단계를 따릅니다.

Note

아래 지침에서는 MacOS 컴퓨터를 사용한다고 가정합니다. 다른 컴퓨터 시스템의 경우 해당 
운영 체제에 대한 네트워크 기본 설정 설명서를 참조하고 아래 지침을 일반적인 가이드로 활용
하십시오.

MacOS 컴퓨터에서 디바이스의 USB 오버 이더넷 네트워크를 활성화하려면

1. 네트워크 아이콘(디스플레이 오른쪽 상단)을 선택하여 네트워크 기본 설정를 엽니다.

또는 Command+space를 선택하고 네트워크를 입력한 후 네트워크 시스템 기본 설정를 선택합니
다.

내 컴퓨터와 차량 간 USB 연결을 통해 디바이스 콘솔에 연결할 수 없는 이유는 무엇입니까? 258
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2. Deepracer가 연결됨로 나열되어 있는지 확인합니다. DeepRacer가 나열되어 있지만 연결되지 않
은 경우 마이크로 USB/USB 케이블이 차량과 컴퓨터 간에 제대로 연결되어 있는지 확인합니다.

3. Deepracer 네트워크가 목록에 없거나 목록에 있지만 USB 케이블을 연결했을 때 연결되지 않은 
경우, 위치 환경설정에서 자동을 선택한 다음 적용을 선택합니다.

4. AWS DeepRacer 네트워크가 연결됨로 실행 중인지 확인합니다.

내 컴퓨터와 차량 간 USB 연결을 통해 디바이스 콘솔에 연결할 수 없는 이유는 무엇입니까? 259
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5. 컴퓨터가 Deepracer 네트워크에 연결되면 브라우저의 https://deepracer.aws 페이지를 새
로고침하고 시작 안내서의 나머지 Wi-Fi에 연결 지침을 계속 진행하십시오.

6. Deepracer 네트워크가 연결되지 않은 경우 AWS DeepRacer 차량에서 컴퓨터를 연결 해제한 다
음 다시 연결합니다. Deepracer 네트워크가 연결됨 상태가 되면 시작 안내서 지침을 계속 진행합
니다.

7. 디바이스의 Deepracer 네트워크가 아직 연결되지 않은 경우 컴퓨터 및 AWS DeepRacer 차량을 
재부팅하고 필요한 경우 이 절차의 1단계부터 반복합니다.

위의 문제 해결로도 문제를 해결할 수 없는 경우, 디바이스 인증서가 손상되었을 수 있습니다. 아래 단
계에 따라 AWS DeepRacer 차량에 대한 새로운 인증서를 생성하여 손상된 파일을 복구합니다.

내 컴퓨터와 차량 간 USB 연결을 통해 디바이스 콘솔에 연결할 수 없는 이유는 무엇입니까? 260
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AWS DeepRacer 차량에 대한 새로운 인증서를 생성하려면

1. micro-USB/USB 케이블을 분리하여 컴퓨터와 AWS DeepRacer 차량 간에 USB 연결을 종료합니
다.

2. AWS DeepRacer 차량을 모니터(HDMI - HDMI 케이블 사용)와 USB 키보드 및 마우스에 연결합니
다.

3. AWS DeepRacer 운영 체제에 로그인합니다. 디바이스 운영 체제에 처음 로그인하는 경우, 메시지
가 표시되면 암호에 deepracer를 사용하고 필요한 경우 암호를 변경합니다. 후속 로그인 시 업
데이트된 암호를 사용합니다.

4. 터미널 창을 열고 다음 셸 명령을 입력합니다. 데스크탑의 애플리케이션 -> 시스템 도구에서 터미
널 단축키를 선택하여 터미널 창을 열 수 있습니다. 또는 파일 브라우저를 사용하고 /usr/bin 폴
더로 이동한 후 gnome-terminal을 선택하여 열 수도 있습니다.

sudo /opt/aws/deepracer/nginx/nginx_install_certs.sh && sudo reboot

메시지가 표시되면 이전 단계에서 사용했거나 업데이트한 암호를 입력합니다.

위의 명령을 사용하면 새 인증서가 설치되고 디바이스가 재부팅됩니다. 또한 디바이스 콘솔의 암
호를 AWS DeepRacer 차량 하단에 인쇄된 기본값으로 되돌립니다.

5. 차량에서 모니터, 키보드 및 마우스를 연결 해제하고 micro-USB/USB 케이블을 사용하여 컴퓨터
에 다시 연결합니다.

6. 이 주제의 두 번째 절차에 따라 컴퓨터가 디바이스 네트워크에 실제로 연결되어 있는지 확인한 다
음 디바이스 콘솔(https://deepracer.aws)을 다시 열기 전에 시작 안내서의 Wi-Fi에 연결 지
침을 계속 진행하십시오.

AWS DeepRacer 컴퓨팅 모듈 전원은 배터리에서 콘센트로 어떻게 
전환합니까?

AWS DeepRacer를 처음으로 설정할 때 컴퓨팅 모듈 배터리 잔량이 부족한 경우 아래 단계에 따라 컴
퓨팅 전원을 배터리에서 콘센트로 전환합니다.

1. 차량의 컴퓨팅 전원 포트에서 USB-C 케이블을 뽑습니다.

AWS DeepRacer 컴퓨팅 모듈 전원은 배터리에서 콘센트로 어떻게 전환합니까? 261
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2. 컴퓨터 모듈 전원 어댑터(A)에 AC 전원 코드와 USB-C 케이블을 연결합니다. 전원 코드를 콘센트
(C)에 꽂고, USB-C 케이블을 차량의 컴퓨터 모듈 전원 포트(B)에 꽂습니다.

USB 플래시 드라이브를 사용하여 Wi-Fi 네트워크에 AWS 
DeepRacer을 연결하는 방법

USB 플래시 드라이브를 사용하여 AWS DeepRacer 차량을 가정 또는 사무실 Wi-Fi 네트워크에 연결
하려면 다음이 필요합니다.

USB 플래시 드라이브를 사용하여 Wi-Fi 네트워크에 AWS DeepRacer을 연결하는 방법 262
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• USB 플래시 드라이브

• 연결하려는 Wi-Fi 네트워크의 이름(SSID) 및 암호

Note

AWS DeepRacer에서는 로그인할 때 활성 캡처 확인을 요구하는 Wi-Fi 네트워크를 지원하지 
않습니다.

USB 플래시 드라이브를 사용하여 AWS DeepRacer 차량을 Wi-Fi 네트워크에 연결하려면

1. 컴퓨터에 USB 플래시 드라이브를 꽂습니다.

2. 컴퓨터에서 웹 브라우저를 열고 https://aws.amazon.com/deepracer/usbwifi로 이동합니다. 이 링
크는 GitHub에서 호스팅되는 wifi-creds.txt라는 텍스트 파일을 엽니다.

3. USB 플래시 드라이브에 wifi-creds.txt를 저장합니다. 사용하는 웹 브라우저에 따라 텍스
트 파일이 컴퓨터에 다운로드되어 기본 코드 편집기에서 자동으로 열릴 수 있습니다. wifi-
creds.txt가 자동으로 다운로드되지 않으면 컨텍스트(마우스 오른쪽 버튼 클릭) 메뉴를 열고 다
른 이름으로 저장을 선택하여 텍스트 파일을 USB 플래시 드라이브에 저장합니다.

Warning

파일 이름을 변경하지 마십시오.

USB 플래시 드라이브를 사용하여 Wi-Fi 네트워크에 AWS DeepRacer을 연결하는 방법 263
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4. wifi-creds.txt이 열려 있지 않으면 코드 편집기에서 일반 텍스트 모드로 여십시오. 일부 텍스
트 편집기는 파일 유형이 지정되지 않은 경우 기본적으로 일반 텍스트(.txt) 대신 리치 텍스트(.rtf)
를 사용하므로 파일을 편집하는 데 문제가 있는 경우 설정을 확인하십시오. Windows를 사용하는 
경우 무료로 다운로드할 수 있는 Sublime Text 응용 프로그램을 사용하여 파일을 열거나, Mac을 
사용하는 경우 대부분의 Mac 디바이스에 사전 설치되어 있는 기본 일반 텍스트로 설정된 TextEdit 
응용 프로그램을 사용해 볼 수도 있습니다.

5. 파일 하단의 작은 따옴표 사이에 사용할 Wi-Fi 네트워크의 이름(SSID)과 암호를 입력합니다. SSID
는 “Service Set Identifier“의 약어입니다. Wi-Fi 네트워크 이름에 대한 기술 용어입니다.

Note

네트워크 이름(SSID) 또는 암호에 Your-Wi-Fi 100와 같은 공백이 포함된 경우 공백을 포함
하여 작은 따옴표(‘’)안에 정확하게 이름을 입력합니다. 공백이 없으면 따옴표 사용은 선택 
사항입니다. 예를 들어 Wi-Fi 비밀번호인 Passwd1234에는 공백이 없으므로 작은따옴표
를 사용하는 것은 가능하지만 필수는 아닙니다. SSID와 암호는 모두 대/소문자를 구분합
니다.

6. USB 플래시 드라이브에 파일을 저장합니다.

7. 컴퓨터에서 USB 드라이브를 꺼낸 다음, AWS DeepRacer 차량 후면의 컴퓨터 배터리 전원 버튼과 
후면 받침대 사이에 있는 USB-A 포트에 연결합니다.

USB 플래시 드라이브를 사용하여 Wi-Fi 네트워크에 AWS DeepRacer을 연결하는 방법 264
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8. AWS DeepRacer이 켜져 있는지 확인합니다.

9. 차량의 Wi-Fi LED를 확인합니다. 깜박인 다음 흰색에서 파란색으로 변경되면 차량이 Wi-Fi 네트워
크에 연결된 것입니다. USB 드라이브를 분리하고 11단계로 건너뜁니다.

Note

차량을 Wi-Fi 네트워크에 연결하기 전에 USB 드라이브를 차량에 연결한 경우, 사용 가능
한 Wi-Fi 네트워크 목록이 플래시 드라이브 wifi-creds.txt 파일에 자동으로 표시됩니
다. 파운드 기호를 제거하여 연결하려는 네트워크의 주석을 제거합니다.

USB 플래시 드라이브를 사용하여 Wi-Fi 네트워크에 AWS DeepRacer을 연결하는 방법 265
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10. 차량 Wi-Fi LED가 깜박인 다음 빨간색으로 바뀌면 차량에서 USB 드라이브를 뽑고 다시 컴퓨터에 
꽂습니다. 텍스트 파일에 입력한 Wi-Fi 이름과 암호에 오타, 간격 오류, 잘못된 문장 대소문자 또는 
작은따옴표 누락이나 오용이 없는지 확인합니다. 실수를 수정하고 파일을 다시 저장한 다음 7~9
단계를 반복합니다.

11. 차량 Wi-Fi LED가 파란색으로 바뀌면 차량에서 USB 드라이브를 뽑고 컴퓨터에 꽂습니다.

12. wifi-creds.txt 파일을 엽니다. 텍스트 파일 하단에서 차량의 IP 주소를 찾아 복사합니다.

13. 컴퓨터가 차량과 동일한 네트워크에 있는지 확인한 다음 IP 주소를 웹 브라우저에 붙여넣습니다.

Note

MacOS Catalina를 사용하는 경우, Firefox 웹 브라우저를 사용합니다. Chrome은 지원되
지 않습니다.
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14. 접속이 비공개 또는 안전하지 않다는 메시지가 표시되면 보안 경고를 수락하고 호스트 페이지로 
진행합니다.

이제 AWS DeepRacer이 Wi-Fi에 연결되었습니다.

AWS DeepRacer 주행 모듈 배터리를 충전하는 방법

AWS DeepRacer 드라이브 모듈 배터리에는 흰색과 빨간색의 두 색상이 적용된 JST 커넥터가 있는 두 
세트의 케이블이 있습니다. 검은색, 빨간색, 흰색 케이블 끝에 있는 흰색 3핀 커넥터는 차량 모듈 배터
리를 배터리 충전기에 연결합니다. 검은색과 빨간색 케이블 끝에 있는 빨간색 2핀 커넥터는 배터리를 
차량 드라이브 트레인에 연결합니다.

차량의 주행 모듈 배터리를 충전하는 방법 267
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AWS DeepRacer 주행 모듈 배터리는 아래 단계에 따라 충전합니다.

1. 차량에 연결된 드라이브 모듈 배터리에 접근하려면 드라이브 트레인에 연결되는 전선이 느슨해지
지 않도록 주의하면서 컴퓨팅 모듈을 들어 올리십시오.

차량의 주행 모듈 배터리를 충전하는 방법 268
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2. 선택 사항으로 차량과 드라이브 모듈 배터리를 분리하려면 검은색 및 빨간색 드라이브 트레인 커
넥터에서 빨간색 2핀 배터리 커넥터를 분리하고 벨크로 스트랩을 풀면 됩니다.

3. 배터리의 흰색 3핀 커넥터를 충전기 포트에 연결하여 배터리를 배터리 충전기에 연결합니다.
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빨간색 표시등 + 녹색 표시등 = 완전히 충전되지 않음

4. 배터리 충전기의 전원 코드를 콘센트에 꽂습니다. 녹색 표시등만 켜지면 배터리가 완전히 충전된 
것입니다.

5. 충전 어댑터에서 충전된 차량 배터리의 흰색 3핀 커넥터를 분리합니다. 배터리를 분리하여 충전한 
경우(선택 사항) 빨간색 2핀 커넥터를 차량 드라이브 트레인 커넥터에 다시 연결하고 벨크로 스트
랩으로 배터리를 차량에 고정하십시오.

6. 스위치를 "ON" 위치로 밀어서 차량 드라이브 트레인을 켭니다. 신호음이 짧게 두 번 울리는지 들
어보아 차량이 성공적으로 충전되었는지 확인합니다. 신호음이 두 번 들리지 않으면 차량 배터리
를 잠금 해제해 보십시오.

이제 AWS DeepRacer 드라이브 모듈 배터리를 사용할 준비가 되었습니다.

AWS DeepRacer 컴퓨팅 모듈 배터리를 충전하는 방법
AWS DeepRacer 컴퓨팅 모듈 배터리는 아래 단계에 따라 충전합니다.

차량의 컴퓨팅 모듈 배터리를 충전하는 방법 270
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1. 경우에 따라 차량에서 컴퓨팅 모듈 배터리를 분리합니다.

2. 컴퓨팅 모듈 충전기를 컴퓨팅 모듈 배터리에 연결합니다.

3. 컴퓨팅 배터리 충전기의 전원 코드를 콘센트에 꽂습니다.

배터리가 충전되었지만 AWS DeepRacer 차량이 움직이지 않음

AWS DeepRacer 콘솔이 설정되고, 컴퓨팅 배터리가 충전되고, Wi-Fi가 연결되어 있지만 차량이 여전
히 움직이지 않는 경우 다음 단계를 따르십시오.

1. 컴퓨팅 모듈을 들어 올립니다. 이 모듈을 드라이브 트레인에 연결하는 전선이 느슨해지지 않도록 
주의하십시오. 아래에 있는 차량 배터리가 올바르게 연결되어 있는지 확인하십시오. 빨간색 2핀 
커넥터는 검은색 및 빨간색 드라이브 트레인 커넥터에 연결되어 있습니다.

2. 스위치를 “ON” 위치로 눌러 차량 드라이브 트레인을 켭니다. 신호음이 짧게 두 번 울리는지 들어
보아 차량이 충전되었는지 확인합니다. 차량 전원이 성공적으로 켜지면 4단계로 건너뜁니다.

배터리가 충전되었지만 차량이 움직이지 않음 271
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3. 차량 배터리를 켤 때 신호음이 두 번 울리지 않으면 배터리가 완전히 충전되었는지 확인합니다. 차
량 배터리의 흰색 커넥터 케이블을 충전 어댑터에 꽂습니다. 충전 어댑터는 빨간색 및 녹색 LED 
표시등으로 컴퓨팅 모듈의 어댑터와 구분할 수 있습니다. 어댑터를 충전 케이블에 연결하고 전원 
콘센트에 꽂습니다. 차량 배터리 충전 어댑터의 빨간색 및 녹색 표시등이 모두 켜지면 배터리를 충
전해야 함을 나타냅니다.
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빨간색 표시등 + 녹색 표시등 = 완전히 충전되지 않음

녹색 표시등만 켜지면 배터리가 완전히 충전된 것이므로 사용할 수 있습니다. 충전 어댑터에서 자
동차 배터리의 흰색 커넥터를 분리하고 빨간색 커넥터를 차량에 다시 연결합니다. 배터리를 분리
하여 충전한 경우(옵션) 벨크로 스트랩으로 다시 드라이브 트레인에 고정하십시오. 스위치를 "ON" 
위치로 밀어서 차량 드라이브 트레인을 켭니다. 그래도 신호음이 두 번 들리지 않으면 차량 배터리
를 잠금 해제해 보십시오.

4. 차량을 Wi-Fi에 연결하고 브라우저에서 AWS DeepRacer 콘솔을 엽니다. 터치 조이스틱으로 차량
을 수동으로 운전하여 움직일 수 있는지 확인합니다.
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주의 사항: 차량 배터리에서 최대한의 주행 거리를 얻으려면 AWS DeepRacer를 사용하지 않을 때는 
차량 드라이브 트레인을 끄거나 배터리를 분리하십시오.

차량이 여전히 움직이지 않으면 AWSDeepRacer-Help@amazon.com으로 문의하십시오.

AWS DeepRacer 차량 배터리 잠금 문제를 해결합니다.

Important

이 배터리는 DeepRacer 자동차에만 사용할 수 있습니다. 이 배터리는 화재, 폭발 또는 기타 안
전 문제를 방지하기 위해 올바르게 취급되어야 합니다. 모든 지침을 따르고 AWS DeepRacer 
디바이스 안전 가이드에 포함된 모든 경고에 유의하십시오.

AWS DeepRacer 디바이스 약관, 보증 및 고지

• AWS DeepRacer 디바이스 사용 약관

• AWS DeepRacer 디바이스 1년 제한 보증

• AWS DeepRacer 디바이스 안전 가이드

차량 배터리 잠금 문제 해결 274
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주제

• AWS DeepRacer 차량 배터리 잠금을 방지하는 방법

• 잠긴 후 AWS DeepRacer 차량 배터리를 잠금 해제하는 방법

AWS DeepRacer 차량 배터리 잠금을 방지하는 방법

AWS DeepRacer 차량 배터리 잠금을 방지하는 방법을 알아봅니다.

배터리 상태를 유지하기 위해 AWS DeepRacer 차량 배터리가 잠금 상태로 전환됩니다. 이 경우 배터
리가 부분적으로 충전되어 있더라도 배터리는 차량에 전원을 공급하지 않습니다. 자동차 배터리가 잠
금 상태로 전환되지 않도록 하려면 다음을 수행하십시오.

• AWS DeepRacer 사용을 완료하면 배터리 충전을 유지하기 위해 차량을 끕니다.

• 디바이스 콘솔에 차량 배터리의 전력 수준이 낮다는 경고가 표시되면 최대한 빨리 충전하십시오.

• AWS DeepRacer를 잠시 사용하지 않을 것이라고 생각되면 배터리를 차량에서 분리하고 완전히 충
전하십시오. 차량 배터리를 보호하고 잠기지 않도록 최소 일 년에 한 번 충전하는 것이 좋습니다.

Note

모든 리튬 폴리머(LiPo) 배터리는 사용하지 않을 때에도 시간이 지남에 따라 천천히 방전됩니
다.

잠긴 후 AWS DeepRacer 차량 배터리를 잠금 해제하는 방법

잠긴 후 AWS DeepRacer 배터리를 잠금 해제하려면 잠금 해제 케이블을 사용하십시오.

1. 배터리 커넥터를 해당 색상의 케이블 커넥터(빨간색은 빨간색, 흰색은 흰색)에 삽입합니다.
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2. 케이블에서 배터리를 분리합니다.
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3. AWS DeepRacer 차량 배터리를 즉시 사용할 수 있습니다. 빨간색 2핀 커넥터를 차량 드라이브 트
레인 커넥터에 다시 연결하고 벨크로 스트랩으로 배터리를 차량에 고정합니다.

4. 스위치를 "ON" 위치로 밀어서 차량 드라이브 트레인을 켭니다. 신호음이 짧게 두 번 울리는지 들
어보아 배터리가 성공적으로 잠금 해제되었는지 확인합니다.

LiDAR 센서를 설치할 때 Dell 배터리 커넥터 케이블을 감싸는 방법

각도를 조절할 수 있는 매우 긴 Dell USB-C 커넥터 케이블을 사용하여 AWS DeepRacer 차량에 연결
된 LiDAR 센서 위에 Evo 쉘을 장착하려면 특정 케이블 래핑 기술이 필요합니다.

이 프로세스에 대한 비디오를 보려면 YouTube에서 AWS DeepRacer: LiDAR 센서 설치 및 Dell 컴퓨팅 
배터리 커넥터 케이블 래핑을 참조하십시오. 동영상은 AWS DeepRacer 차량에 LiDAR 센서를 설치하
는 것으로 시작합니다. Dell 배터리 래핑 기법은 00:01:27 초에 시작됩니다.

LiDAR 센서를 설치할 때 Dell 배터리 커넥터 케이블을 감싸는 방법 278
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Note

Dell 컴퓨팅 배터리 커넥터 케이블에는 배럴, 표준 USB-C 엔드, 앵글 USB-C 엔드가 있습니다.

Evo 쉘을 장착할 수 있도록 Dell 배터리 케이블을 LiDAR 센서에 감는 방법

1. AWS DeepRacer 차량 후면을 향하고, 커넥터 케이블이 왼쪽을 향하도록 하여 컴퓨팅 배터리 커넥
터 케이블의 앵글 끝을 컴퓨팅 배터리 USB-C 포트에 꽂습니다.

LiDAR 센서를 설치할 때 Dell 배터리 커넥터 케이블을 감싸는 방법 279
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2. 차량을 약간 왼쪽으로 돌려 LiDAR 홀더와 컴퓨팅 배터리 사이의 후면 지지대 바로 아래에 있는 스
페이스를 찾아 케이블을 통과시킵니다. 배럴이 이 스페이스에 삽입되면 케이블을 당기는 것을 중
지하십시오. USB-C 포트 왼쪽에 느슨한 케이블 고리가 있어야 합니다.

LiDAR 센서를 설치할 때 Dell 배터리 커넥터 케이블을 감싸는 방법 280
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3. AWS DeepRacer 차량의 후면을 향하고, 케이블을 시계 반대 방향으로 LiDAR 센서 베이스에 감고 
케이블 클립을 사용하여 케이블이 꼭 맞도록 고정합니다.

4. 차량을 약간 오른쪽으로 돌리고 케이블의 표준 USB-C 끝을 USB-C 포트에 꽂습니다.
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5. Evo 쉘을 AWS DeepRacer 차량에 장착하고 핀으로 고정하여 잘 장착되었는지 테스트합니다. 쉘
이 올바르게 장착되면 쉘의 컷아웃을 통해 LiDAR 센서를 완전히 볼 수 있으며 지지대 상단의 핀 
구멍에 접근할 수 있습니다. 쉘을 제거하고 필요에 따라 케이블을 조정하십시오.

LiDAR 센서를 설치할 때 Dell 배터리 커넥터 케이블을 감싸는 방법 282
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LiDAR 센서가 연결되었습니다. 이제 차량의 전원을 켜고, 운전하고, 실험할 준비가 되었습니다.

차량의 Wi-Fi 연결을 유지하는 방법

다음 문제 해결 안내서에서는 차량의 연결을 유지하기 위한 팁을 제공합니다.

차량의 Wi-Fi LED 표시기가 파란색으로 깜박인 다음 2초 동안 빨간색으로 바
뀐 뒤 마지막으로 꺼진 경우 Wi-Fi 연결 문제를 해결하는 방법

다음을 점검해 Wi-Fi 연결 설정이 올바른지 확인합니다.

• USB 드라이브에 wifi-creds.txt 파일이 하나만 있고 디스크 파티션이 하나만 있는지 확인합니다. wifi-
creds.txt 파일이 여러 개 있는 경우 전부 발견된 순서대로 처리되어 예기치 않은 동작으로 이어질 수 
있습니다.

차량의 연결을 유지하는 방법 283
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• wifi-creds.txt 파일에서 Wi-Fi 네트워크의 SSID 및 암호가 올바르게 지정되어 있는지 확인합니다. 예
를 들어, 이 파일은 다음과 같은 모양입니다.

###################################################################################
#                                   AWS DeepRacer                                 #  
# File name: wifi-creds.txt                                                       #
#                                                                                 #   
# ...                                                                             #
###################################################################################

# Provide your SSID and password below
ssid: ' MyHomeWi-Fi'
password: myWiFiPassword

• wifi-creds.txt 파일에서 ssid과 password의 필드 이름이 모두 소문자인지 확인하십시오.

• 각 필드 이름과 값은 콜론 하나(:)로 구분되어야 합니다. 예: ssid : ' MyHomeWi-Fi'

• 공백이 포함된 필드 값은 작은 따옴표 한 쌍으로 묶여 있는지 확인합니다. Mac에서 TextEdit 또는 기
타 텍스트 편집기에서는 작은 따옴표가 ‘...’ 형식이 아니라 '...' 형식으로 표시됩니다. 필드 값에 공백
이 없는 경우 해당 값에는 작은 따옴표가 없을 수 있습니다.

차량의 Wi-Fi 또는 전원 LED 표시기가 파란색으로 깜박이면 무슨 의미입니
까?

USB 드라이브에 wifi-creds.txt 파일이 포함되어 있으면 차량이 이 파일에 지정된 Wi-Fi 네트워크에 연
결을 시도하는 동안 Wi-Fi LED 표시기가 파란색으로 깜박입니다.

USB 드라이브에 models 디렉터리가 있으면 차량이 이 디렉터리 내로 모델 파일을 로드하려고 시도하
는 동안 전원 LED가 파란색으로 깜박입니다.

USB 드라이브에 wifi-creds.txt 파일 및 models 디렉터리가 둘 다 있으면 차량이 두 가지 작업을 순차
적으로 처리하는데, Wi-Fi 연결을 먼저 시도한 다음 모델을 로드합니다.

Wi-Fi 연결 시도에 실패하면 Wi-Fi LED가 2초 동안 빨간색으로 변할 수 있습니다.

차량의 Wi-Fi 또는 전원 LED 표시기가 파란색으로 깜박이면 무슨 의미입니까? 284
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어떻게 하면 호스트 이름을 사용하여 차량의 디바이스 콘솔에 연결할 수 있
습니까?

호스트 이름을 사용하여 차량의 디바이스 콘솔에 연결하는 경우 브라우저에
https://hostname.local이라고 입력합니다. 여기서 hostname 값(AMSS-1234 형식)은 AWS 
DeepRacer 차량의 맨 아래에 인쇄되어 있습니다.

IP 주소를 사용하여 차량의 디바이스 콘솔에 연결하는 방법

(USB 드라이브에 있는) device-status.txt 파일에 표시된 IP 주소를 사용하여 디바이스 콘솔에 연결하려
면 다음 조건을 충족해야 합니다.

• 랩톱 또는 모바일 디바이스가 AWS DeepRacer 차량과 동일한 네트워크에 있는지 확인합니다.

• VPN에 연결되어 있는지 확인하고, 연결되어 있는 경우 먼저 연결을 끊습니다.

• 다른 Wi-Fi로 시도하십시오. 예를 들어, 휴대폰에서 개인 핫스팟을 켭니다.

AWS DeepRacer 디바이스의 MAC 주소를 가져오는 방법
아래 지침에 따라 AWS DeepRacer 디바이스의 MAC 주소를 가져옵니다.

1. 이때 AWS DeepRacer 디바이스는 Wi-Fi 네트워크에만 연결되어 있어야 합니다.

2. AWS DeepRacer 디바이스를 모니터에 연결합니다. HDMI-HDMI, HDMI-DVI 또는 유사한 케이블
이 필요합니다. 케이블의 한쪽 단부를 차량의 섀시에 있는 HDMI 포트에 삽입하고, 나머지 한쪽 단
부를 모니터에서 지원되는 디스플레이 포트에 연결합니다.

3. 컴퓨팅 모듈이 부팅되면 디바이스의 컴퓨팅 모듈에 있는 USB 포트를 사용해 USB 키보드를 AWS 
DeepRacer에 연결합니다.

4. 사용자 이름 입력 필드에 deepracer을 입력합니다.

5. 디바이스 SSH 암호를 암호 입력 필드에 입력합니다.

디바이스에 처음 로그인하는 경우 암호 입력 필드에 deepracer를 입력합니다. 다음 단계로 이동
하기 전에 필요하다면 암호를 재설정합니다. 그러면 이후 로그인해서는 새로운 암호를 사용하게 
됩니다. 새로운 암호로 재설정할 때는 보안을 이유로 복잡하거나 강력한 암호 문구를 사용해야 합
니다.

6. 로그인한 후 터미널 창을 엽니다.

터미널 애플리케이션에 검색 버튼을 사용할 수 있습니다.

어떻게 하면 호스트 이름을 사용하여 차량의 디바이스 콘솔에 연결할 수 있습니까? 285
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7. 다음 Ubuntu 셸 명령을 터미널 창에 입력합니다.

ifconfig | grep HWaddr

명령을 실행하면 다음과 비슷하게 출력됩니다.

mlan0    Link encap:Ethernet   HWaddr    01:2a:34:b5:c6:de

16진수가 디바이스의 MAC 주소입니다.

AWS DeepRacer 디바이스 콘솔의 기본 암호를 복구하는 방법
AWS DeepRacer 디바이스 콘솔의 기본 암호를 복구할 때는 기본 암호를 가져오거나 재설정해야 합니
다. 기본 암호는 다음 그림과 같이 디바이스 아래쪽에 인쇄되어 있습니다.

다음 절차에 따라 Ubuntu 터미널 창에서 AWS DeepRacer 디바이스 웹 서버의 암호를 복구하십시오.

1. AWS DeepRacer 디바이스를 모니터에 연결합니다. HDMI-HDMI, HDMI-DVI 또는 유사한 케이블
이 필요합니다. 케이블의 한쪽 단부를 차량의 섀시에 있는 HDMI 포트에 삽입하고, 나머지 한쪽 단
부를 모니터에서 지원되는 디스플레이 포트에 연결합니다.
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2. 컴퓨팅 모듈이 부팅되면 디바이스의 컴퓨팅 모듈에 있는 USB 포트를 사용해 USB 키보드를 AWS 
DeepRacer에 연결합니다.

3. 사용자 이름에 deepracer를 입력합니다.

4. Password(암호)에 디바이스 SSH 암호를 입력합니다.

디바이스에 처음 로그인하는 경우 암호에 deepracer를 입력합니다. 다음 단계로 이동하기 전에 
필요하다면 암호를 재설정합니다. 그러면 이후 로그인해서는 새로운 암호를 사용하게 됩니다. 새
로운 암호로 재설정할 때는 보안을 이유로 복잡하거나 강력한 암호 문구를 사용해야 합니다.

5. 로그인한 후 터미널 창을 엽니다.

검색 버튼을 사용하여 터미널 창 애플리케이션을 찾을 수 있습니다.

6. 디바이스 콘솔의 기본 암호를 가져오려면 터미널 창에 다음 명령을 입력합니다.

$cat /sys/class/dmi/id/chassis_asset_tag

명령을 실행한 결과로 기본 암호가 출력됩니다.

7. 디바이스 콘솔 암호를 기본 암호로 재설정하려면 터미널 창에서 다음 Python 스크립트를 실행합
니다.

sudo python /opt/aws/deepracer/nginx/reset_default_password.py

AWS DeepRacer 디바이스를 수동으로 업데이트하는 방법

AWS DeepRacer 서비스의 최근 변경으로 AWS re:Invent 2018에 배포된 디바이스와 같은 특정 레거
시 디바이스가 자동으로 업데이트할 수 없게 되었습니다. 아래 단계를 따라 이러한 디바이스를 수동으
로 업데이트합니다.

AWS DeepRacer 디바이스를 수동으로 업데이트하려면

1. AWS DeepRacer 디바이스 스크립트 수동 업데이트를 컴퓨터에 다운로드하고 압축을 풉니다.

이 스크립트에 대한 압축되지 않은 파일의 기본 이름은 deepracer-device-manual-
update.sh입니다. 이 주제에서는 이 기본 스크립트 파일 이름을 사용한다고 가정하겠습니다.

2. 다운로드하고 압축되지 않은 스크립트 파일(deepracer-device-manual-update.sh)을 컴퓨
터에서 USB 드라이브로 복사합니다.
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3. HDMI-HDMI 케이블을 사용하여 모니터, USB 키보드, USB 마우스에 디바이스를 연결합니다.

4. 디바이스의 전원을 켜고, 디바이스가 부팅된 후 OS에 로그인합니다.

디바이스에 처음 로그인하는 경우, 새로운 OS 암호를 설정해야 합니다.

5. 디바이스에 USB 드라이브를 연결하고 디바이스의 폴더(예: ~/Desktop)로 스크립트 파일을 복사
합니다.

6. 디바이스의 터미널에서 다음 명령을 입력하여 스트립트 파일 폴더로 이동하고 스크립트 파일에 
실행 권한을 추가합니다.

cd ~/Desktop
chmod +x deepracer-device-manual-update.sh

7. 다음 쉘 명령을 입력하여 스크립트를 실행합니다.

sudo -H ./deepracer-device-manual-update.sh

8. 디바이스 업데이트가 끝나면 컴퓨터 또는 모바일 디바이스에서 웹 브라우저를 열고 디바이스 IP 
주소로 이동합니다(예: 홈 네트워크의 192.168.1.11 또는 사무실 네트워크의 10.56.101.13).

다바이스가 Wi-Fi 네트워크에 연결되어 있고 VPN을 통해 터널링하지 않고 동일한 네트워크에 있
는 브라우저를 사용합니다.

9. 디바이스 콘솔에서 디바이스 콘솔에 로그인할 때 사용하는 암호를 입력합니다. 업데이트 화면이 
나타나길 기다립니다. 추가 업데이트에 대한 메시지가 표시되면 해당 지침을 따릅니다.

일반적인 AWS DeepRacer 운영 문제를 진단하고 해결하는 방법

AWS DeepRacer 차량을 이용한 강화 학습을 살펴보는 도중에 디바이스가 작동을 멈추는 경우가 있습
니다. 다음 문제 해결 주제는 문제를 진단하고 해결하는 데 도움이 됩니다.

주제

• 디바이스 콘솔의 비디오 플레이어에 내 차량 카메라의 비디오 스트림이 표시되지 않는 이유는 무엇
입니까?

• 내 AWS DeepRacer 차량이 움직이지 않는 이유는 무엇입니까?

• 최신 디바이스 업데이트가 표시되지 않는 이유는 무엇입니까? 최신 업데이트를 받으려면 어떻게 해
야 합니까?
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• 내 AWS DeepRacer 차량이 내 Wi-Fi 네트워크에 연결되지 않는 이유는 무엇입니까?

• AWS DeepRacer 디바이스 콘솔 페이지의 로딩 시간이 오래 걸리는 이유는 무엇입니까?

• AWS DeepRacer 차량에 배포할 때 모델이 제대로 작동하지 않는 이유는 무엇입니까?

디바이스 콘솔의 비디오 플레이어에 내 차량 카메라의 비디오 스트림이 표시
되지 않는 이유는 무엇입니까?

AWS DeepRacer 디바이스 콘솔에 로그인했는데, 디바이스 제어의 비디오 플레이어에 AWS 
DeepRacer 차량에 장착된 카메라의 실시간 비디오 스트림이 표시되지 않습니다. 다음과 같은 이유로 
이 문제가 발생할 수 있습니다.

• 카메라와 USB 포트의 연결이 끊겼을 수 있습니다. 차량에서 카메라 모듈을 뽑았다가 USB 포트에 다
시 꽂고, 디바이스의 전원을 껐다가 다시 켜서 재시작합니다.

• 카메라 결함일 수 있습니다. 다른 AWS DeepRacer 차량에서 정상 작동하는 것이 확인된 카메라를 
사용하여 이러한 경우에 해당하는지 테스트해 봅니다.

내 AWS DeepRacer 차량이 움직이지 않는 이유는 무엇입니까?

AWS DeepRacer 차량의 전원을 켰지만 차량이 움직이지 않습니다. 다음과 같은 이유로 이 문제가 발
생할 수 있습니다.

• 차량의 파워뱅크를 켜지 않았거나, 파워뱅크가 차량에 연결되어 있지 않습니다. 파워뱅크의 USB C 
포트와 차량 섀시의 USB-C 포트를 제공된 USB C-USB C 케이블로 연결합니다. 파워뱅크의 충전 수
준을 알리는 LED 표시등이 켜졌는지 확인합니다. 불이 들어오지 않았으면 파워뱅크의 전원 버튼을 
누른 다음 차량 섀시의 전원 버튼을 눌러 디바이스를 부팅합니다. 미등이 켜지면 디바이스가 부팅된 
것입니다.

• 파워뱅크가 켜져 있고 차량도 부팅했는데 수동 주행 모드와 자동 주행 모드 중 어느 모드에서도 차량
이 움직이지 않으면 차량 섀시 아래의 배터리가 충전된 상태이고 켜져 있는지 확인하십시오. 충전되
어 있지 않으면 차량 배터리를 다시 충전하고 배터리가 완전히 충전된 후 전원을 켭니다.

• 차량 배터리 케이블 커넥터가 디바이스 주행 모듈의 전원 케이블 커넥터에 완전히 꽂혀 있지 않습니
다. 케이블 커넥터가 단단히 연결되어 있는지 확인하십시오.

• 배터리 케이블에 결함이 있습니다. 가능하면 정상 작동하는 다른 차량에서 이 배터리를 테스트하여 
이러한 경우에 해당하는지 확인합니다.

• 차량 배터리의 전원 스위치를 켜지 않았습니다. 전원 스위치를 켜고, 신호음이 두 번 울린 후에 다시 
길게 울리는지 확인합니다.
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최신 디바이스 업데이트가 표시되지 않는 이유는 무엇입니까? 최신 업데이
트를 받으려면 어떻게 해야 합니까?

AWS DeepRacer 차량의 소프트웨어가 오래된 버전인 이유는 무엇입니까?

• 최근 들어 디바이스에서 자동 업데이트가 수행되지 않았습니다. 수동 업데이트를 수행해야 할 수 있
습니다.

• 차량이 인터넷에 연결되어 있지 않습니다. 차량이 인터넷 액세스가 가능한 Wi-Fi 또는 이더넷 네트워
크에 연결되어 있는지 확인하십시오.

내 AWS DeepRacer 차량이 내 Wi-Fi 네트워크에 연결되지 않는 이유는 무엇
입니까?

차량 OS에서 네트워크 상태를 확인했는데 AWS DeepRacer 차량이 어떤 Wi-Fi 네트워크에도 연결되
지 않은 것으로 나옵니다. 이 현상은 다음과 같은 문제 때문일 수 있습니다.

• AWS DeepRacer 차량의 Wi-Fi를 구성하지 않았습니다. 이 설정 지침에 따라 차량의 Wi-Fi 네트워크
를 설정하십시오.

• 차량이 활성 네트워크 신호 범위를 벗어났습니다. 선택한 Wi-Fi 네트워크 범위 안에서 차량을 작동해
야 합니다.

• 차량의 사전 구성된 Wi-Fi 네트워크가 사용 가능한 Wi-Fi 네트워크와 맞지 않습니다. 설정 지침에 따
라 활성 CAPTCHA가 필요 없는 Wi-Fi 네트워크를 재설정하십시오.

AWS DeepRacer 디바이스 콘솔 페이지의 로딩 시간이 오래 걸리는 이유는 
무엇입니까?

AWS DeepRacer 차량의 디바이스 콘솔을 열려고 하는데 디바이스 콘솔 페이지의 로딩 시간이 오래 걸
리는 것 같습니다.

• 차량이 멈췄거나 꺼져 있습니다. 미등을 켤 때 차량 전원이 켜져 있는지 확인하십시오.

• 네트워크의 DHCP 서버에 의해 차량의 IP 주소가 바뀌었을 가능성이 높습니다. 차량의 새 IP 주소를 
찾아보려면 이 설정 지침에 따라 컴퓨터와 차량을 USB-US 케이블로 연결하여 디바이스 콘솔에 로
그인하십시오. 설정에 새 IP 주소가 나와 있습니다. 아니면 네트워크에 연결된 디바이스 목록을 검사
하여 새 IP 주소를 확인할 수도 있습니다. 본인이 네트워크 관리자가 아니라면 관리자에게 확인을 요
청하십시오.

최신 디바이스 업데이트가 표시되지 않는 이유는 무엇입니까? 최신 업데이트를 받으려면 어떻게 해야 합니
까?
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AWS DeepRacer 차량에 배포할 때 모델이 제대로 작동하지 않는 이유는 무
엇입니까?

모델을 훈련하고 모델의 아티팩트를 내 AWS DeepRacer 차량에 배포한 후 차량이 예상대로 작동하지 
않는 경우가 있습니다. 무엇이 문제였습니까?

일반적으로 물리적 AWS DeepRacer 차량으로 전송하도록 교육된 모델을 최적화하는 것은 까다로운 
학습 프로세스입니다. 종종 시행 착오를 반복해야 합니다. 모범 사례에 대한 일반적인 지침은 실제 환
경에 대한 AWS DeepRacer 모델 훈련 최적화 단원을 참조하십시오.

다음은 AWS DeepRacer 차량의 모델 성능에 영향을 미칠 수 있는 몇 가지 일반적인 요소입니다.

• 모델이 교육에 수렴되지 않았습니다. 모델을 복제하여 교육을 계속하거나 장기간 모델을 다시 교육
하십시오. 에이전트가 시뮬레이션에서 랩을 계속 완료하는지, 즉 훈련이 끝날 때까지 100% 프로세
스를 완료하는지 확인합니다.

• 모델이 과도하게 훈련되었습니다(즉, 과도하게 적합함). 훈련 데이터에는 너무 적합하지만 알 수 없
는 상황으로 일반화되지 않습니다. 보다 유연하거나 적응력이 뛰어난 보상 함수를 사용하여 모델을 
다시 훈련하거나 행동 공간의 세부 수준을 높이십시오. 또한 훈련된 모델을 다른 트랙에서 평가하여 
모델이 잘 일반화되었는지 확인해야 합니다.

• AWS DeepRacer 차량이 제대로 보정되지 않았을 수 있습니다. 이것이 사실인지 테스트하려면 수동 
주행으로 전환한 후 차량이 예상대로 주행하는지 확인하십시오. 예상대로 주행하지 않는 경우 차량
을 보정하십시오.

• 요구 사항을 충족하지 않는 트랙에서 자율적으로 차량을 운행하고 있습니다. 트랙 요구 사항은 AWS 
DeepRacer를 위한 물리적 트랙 빌드 단원을 참조하십시오.

• 물리적 트랙 근처에 물체가 너무 많아서 트랙이 시뮬레이션 환경과 상당히 다릅니다. 트랙 주변을 정
리하여 물리적 트랙을 시뮬레이션 환경과 가능한 한 유사하게 만듭니다.

• 트랙 표면이나 가까이 있는 물체에서 반사되어 눈부심이 생겨서 카메라를 혼란시킬 수 있습니다. 조
명을 조정하고 매끄러운 표면의 콘크리트 바닥 또는 다른 반짝이는 재료로 트랙을 만들지 마십시오.
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AWS DeepRacer 개발자 안내서용 문서 이력

다음 표에서는 AWS DeepRacer의 최신 릴리스가 발표된 이후 이 설명서에서 변경된 중요 사항에 대해 
설명합니다.

변경 사항 설명 날짜

2023년 AWS DeepRacer 리그 
업데이트

AWS DeepRacer 리그를 참
조하는 여러 주제를 업데이
트했습니다. 2023년 AWS 
DeepRacer 리그 시즌에 대한 
자세한 내용은 이용 약관을 참
조하십시오.

2023년 3월 1일

SageMaker AI 노트북을 사용
하여 AWS DeepRacer 모델 훈
련 및 평가 주제가 일시적으로 
제거됨 SageMaker

SageMaker AI 노트북을 사용
하여 AWS DeepRacer 모델 훈
련 및 평가 주제가에서 제거되
었습니다모델 훈련 및 평가. 현
재 AWS DeepRacer AWS 에서 
SageMaker AI 노트북을 사용
하는 절차가 업데이트되고 있
습니다.

2022년 11월 1일

다중 사용자 기능에 대한 IAM 
관리형 정책 업데이트

새로운 관리형 정책
AWSDeepRacerAccoun 
tAdminAccess  및
AWSDeepRacerDefaul 
tMultiUserAccess 가 
추가되어 다중 사용자 모드
를 사용하여 하나의 AWS 
DeepRacer 계정으로 여러 참
가자를 후원할 수 있습니다.
the section called “AWSDeepR 
acerAccountAdminAccess” 섹
션을 참조하십시오.

2021년 10월 26일
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다중 사용자 기능 업데이트 AWS DeepRacer는 이제 한 
AWS 계정이 여러 참가자의 레
이스 및 훈련을 후원할 수 있는 
다중 사용자 기능을 지원합니
다. 자세한 내용은 다중 사용자 
모드 단원을 참조하십시오.

2021년 10월 26일

다중 차량 레이스 및 장애물 회
피 업데이트

AWS DeepRacer는 다중 차량 
레이스 및 장애물 회피를 가능
하게 하는 새로운 센서 유형인 
스테레오 카메라와 LIDAR를 
지원합니다. 자세한 내용은 the 
section called “레이스 유형 및 
이를 가능하게 하는 센서 이해”
섹션을 참조하십시오.

2019년 12월 2일

커뮤니티 레이스 업데이트 이제 AWS DeepRacer를 사용
하여 AWS DeepRacer 사용자
가 커뮤니티 레이스라고 하는 
자체 레이싱 이벤트를 구성할 
수 있으며, 개인 리더보드는 초
대된 사용자에게만 공개됩니
다. 자세한 내용은 레이스 참가
섹션을 참조하십시오.

2019년 12월 2일

정식 출시를 위한 업데이트 딥 러닝 모델을 더욱 견고하게 
훈련하고 평가할 수 있는 메소
드가 AWS DeepRacer에 추가
되었습니다. 사용자 인터페이
스가 업데이트되면서 설명이 
추가되었습니다. 나만의 물리
적 트랙을 빌드할 수 있는 옵션
과 정밀한 데이터가 추가되엇
습니다. 문제 해결 정보가 제공
됩니다.

2019년 4월 29일
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최초 릴리스의 AWS 
DeepRacer 개발자 안내서

AWS DeepRacer 사용자가 
강화 학습에 대해 배우는 동
시에 AWS DeepRacer 콘솔, 
AWS DeepRacer 시뮬레이터 
및 AWS DeepRacer 모형 차량
을 사용해 자율 레이싱에 강화 
학습을 적용하는 방법을 살펴
보도록 돕기 위해 마련된 문서
의 최초 릴리스입니다.

2018년 11월 28일
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AWS 용어집
최신 AWS 용어는 AWS 용어집 참조의 AWS 용어집을 참조하세요.
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기계 번역으로 제공되는 번역입니다. 제공된 번역과 원본 영어의 내용이 상충하는 경우에는 영어 버전
이 우선합니다.
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