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1 컴퓨  원격  통신 는 원격 가 그룹에 는 2 컴퓨  상  가상 비  공간에  생

비  훈  시나리  수신 여 등 고, 상  비  훈  시나리 는 나 상  가상 애 , 나 상  비

 지시 커맨드  포 고, 상  비  지시 커맨드  어도 는 상  나 상  가상 애 과 상  매

, 상  원격 가가 생  나 상  어  상  2 컴퓨  수신 여 상  1 컴퓨

 달 도 , 상  에  실  가능  그램 어들  는 드  비  원격 훈  치가

공 다. 
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청

청  1 

실에  드  비  원격 훈  치 ,

; 

상   포 는 리  포 , 

상  리는, 

상  드  비   리 공간에 치 는 나 상  앵커  태그  치 보  여 가상 비

공간  생 고, 

드   그룹에 는 1 컴퓨  원격  통신 는 원격 가 그룹에 는 2 컴퓨  상

가상 비  공간에  생  비  훈  시나리  수신 여 등 고, 

상  비  훈  시나리 는 나 상  가상 애 , 나 상  비  지시 커맨드  포 고, 상  비  지

시 커맨드  어도 는 상  나 상  가상 애 과 상  매 , 

상  원격 가가 생  나 상  어  상  2 컴퓨  수신 여 상  1 컴퓨  달

도 , 

상  에  실  가능  그램 어들  ,

상  나 상  앵커  태그는 역 , 

상  그램 어들 , 

미리  시간 주  상  가상 비  공간에  상  태그  치  고, 

가변  슬라  도우  변  가  동평균  여 상  치  보 는 드  비  원격 훈

 치.

청  2 

1 에 어 , 

상  나 상  앵커는 상  가상 비  공간  경계  , 

상  나 상  태그는 상  나 상  가상 애 에 는 드  비  원격 훈  치. 

청  3 

1 에 어 , 

상  1 컴퓨 는 스  카 라가 착  1 칭 시 (First-Person View: FPV) 드   상  드  에

게 드  시  실 경  공   헤드마운트 스  통신 는 드  비  원격 훈  치. 

청  4 

1 에 어 , 

상  2 컴퓨 는 상  원격 가에게 드  시  실 경  공   헤드마운트 스  

상  비  훈  시나리  생 과 상  어  생   컨트 러  통신 , 상  비  훈  시나리

생 과 상  어  생   사  스  공 는 드  비  원격 훈  치.

청  5 

등록특허 10-2319649

- 3 -



4 에 어 , 

상  사  스는, 상  나 상  가상 애 에 상 는 나 상  아 , 비  지시 택 

역  상  원격 가에  택  가상 애   비  지시 커맨드  포 는 시나리  리스트 역

포 는 드  비  원격 훈  치.

청  6 

삭

청  7 

1 에 어 , 

상  그램 어들 , 

  주 에  치  크  차 가 미리  계값보다  도우  크  과 동

게 지  나 상   치 만  가  동평균 여 상  치  보 는 드  비  원

격 훈  치.

청  8 

1 에 어 , 

상  그램 어들 , 

상  치  크  차 가 미리  계값보다 크  도우  크  순차  가시키고, 재 치

  나 상   치  가  동평균 여 상  치  보 는 드  비  원격 훈  치.

청  9 

8 에 어 , 

상  그램 어들 , 

상  재 치  가 치  직  치  가 치  같거가 게 결 는 드  비  원격 훈  치.

청  10 

9 에 어 , 

상  그램 어들 , 

  주 에  치  크  차 가 미리  계값보다  경우가 미리  주  상

생 는 경우, 가  도우  크  순차  감 시키는 드  비  원격 훈  치.

청  11 

  리  포 는 치에  실에  드  비  원격 훈  공 는 , 

상  드  비   리 공간에 치 는 나 상  앵커  태그  치 보  여 가상 비

공간  생 는 단계; 

드   그룹에 는 1 컴퓨  원격  통신 는 원격 가 그룹에 는 2 컴퓨  상

가상 비  공간에  생  비  훈  시나리  수신 여 등 는 단계; 

상  원격 가가 생  나 상  어  상  2 컴퓨  수신 여 상  1 컴퓨  달

는 단계  포 , 

상  비  훈  시나리 는 나 상  가상 애 , 나 상  비  지시 커맨드  포 고, 상  비  지

시 커맨드  어도 는 상  나 상  가상 애 과 상  매 , 

상  나 상  앵커  태그는 역 , 

상  가상 비  공간  생 는 단계는, 미리  시간 주  상  가상 비  공간에  상  태그  치
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 고, 가변  슬라  도우  변  가  동평균  여 상  치  보 는

드  비  원격 훈  . 

청  12 

11 에  드  비  원격 훈   수 는 그램   컴퓨  독 가능  매체. 

 

 술  야

본  실에  드  비   원격 훈    치에  것 다. [0001]

 경  술

비 치 산업   드   비스  애 리 에  연   개  가 에 [0002]

, 엔 트  비  여러 산업에   는 수  어 웠  업들  드  여 

결 고  는 시도가 늘고 다. 또 , 비    드  보  드   격  없는 

 드  는 경우도 많아 다. 러  변  여 보다  많  사람들  드  고, 

 수 게 었다.

 드  비 과는 달리 1 칭 시 (First-Person View; FPV) 드  비  체에 착  카 라  [0003]

는 상  보  는 식 다. 

는 비   드  직   수 없고 드 에 착  카 라  시야에  에  난[0004]

도가 비  아 많  비   경험  다. 

FPV 드  비   미숙  보 는 못  상  단에   여 체  시키거나 타 에[0005]

게 상  는 등  여러 가지  야  가능  므 , 안 게 비   연습  수 는 

경과 비  지도  담당 는 가가 동시에 다. 

술 헌

특허 헌

(특허 헌 0001) KR 등 특허 10-1324327 [0006]

 내

결 는 과

상  래 술   결  , 본  안 도 실감 게 드  비  지도   수 는 [0007]

실에  드  비   원격 훈    치  안 고  다.

과  결 수단

상   같   달  여, 본   실시 에 , 실에  드  비  원격 훈[0008]

 치 , ;  상   포 는 리  포 , 상  리는, 상  드  비

 리 공간에 치 는 나 상  앵커  태그  치 보  여 가상 비  공간  생 고, 드

  그룹에 는 1 컴퓨  원격  통신 는 원격 가 그룹에 는 2 컴퓨  상

가상 비  공간에  생  비  훈  시나리  수신 여 등 고, 상  비  훈  시나리 는 나 상

가상 애 , 나 상  비  지시 커맨드  포 고, 상  비  지시 커맨드  어도 는 상  나

상  가상 애 과 상  매 , 상  원격 가가 생  나 상  어  상  2 컴퓨

 수신 여 상  1 컴퓨  달 도 , 상  에  실  가능  그램 어들  

는 드  비  원격 훈  치가 공 다. 

상  나 상  앵커는 상  가상 비  공간  경계  , 상  나 상  태그는 상  나 상[0009]
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가상 애 에  수 다. 

상  1 컴퓨 는 스  카 라가 착  1 칭 시 (First-Person View: FPV) 드   상  드  에[0010]

게 드  시  실 경  공   헤드마운트 스  통신  수 다. 

상  2 컴퓨 는 상  원격 가에게 드  시  실 경  공   헤드마운트 스  [0011]

상  비  훈  시나리  생 과 상  어  생   컨트 러  통신 , 상  비  훈  시나리

생 과 상  어  생   사  스  공  수 다. 

상  사  스는, 상  나 상  가상 애 에 상 는 나 상  아 , 비  지시 택 [0012]

역  상  원격 가에  택  가상 애   비  지시 커맨드  포 는 시나리  리스트 역

포  수 다. 

상  나 상  앵커  태그는 역 , 상  그램 어들 , 미리  시간 주  상[0013]

 가상 비  공간에  상  태그  치  고, 가변  슬라  도우  변  가  동평균

 여 상  치  보  수 다. 

상  그램 어들 ,   주 에  치  크  차 가 미리  계값보다  [0014]

도우  크  과 동 게 지  나 상   치 만  가  동평균 여 상  치

 보  수 다. 

상  그램 어들 , 상  치  크  차 가 미리  계값보다 크  도우  크  순차[0015]

 가시키고, 재 치   나 상   치  가  동평균 여 상  치  보

수 다. 

상  그램 어들 , 상  재 치  가 치  직  치  가 치  같거가 게 결  수[0016]

다. 

상  그램 어들 ,   주 에  치  크  차 가 미리  계값보다  경우[0017]

가 미리  주  상 생 는 경우, 가  도우  크  순차  감 시킬 수 다. 

본  다  측 에 ,   리  포 는 치에  실에  드  비  원격 훈[0018]

 공 는 , 상  드  비   리 공간에 치 는 나 상  앵커  태그  치 

보  여 가상 비  공간  생 는 단계; 드   그룹에 는 1 컴퓨  원격  통신 는

원격 가 그룹에 는 2 컴퓨  상  가상 비  공간에  생  비  훈  시나리  수신 여

등 는 단계;  상  원격 가가 생  나 상  어  상  2 컴퓨  수신 여 상

1 컴퓨  달 는 단계  포 , 상  비  훈  시나리 는 나 상  가상 애 , 나 상  비

 지시 커맨드  포 고, 상  비  지시 커맨드  어도 는 상  나 상  가상 애 과 상  매

는 드  비  원격 훈   공 다. 

본  또 다  측 에 , 상   수 는 컴퓨  독 가능  매체가 공 다. [0019]

 과

본 에 , 원격 가가 생  비  훈  시나리   어 에 라 드  비  훈  [0020]

 수  수 는  다. 

도  간단  

도 1  본  람직   실시 에  실에  드  비   원격 훈  시스  도시  도[0021]

다. 

도 2는 본 실시 에  드   그룹   도시  도 다. 

도 3  본 실시 에  원격 가 그룹   나타낸 도 다.

도 4는 본 실시 에   사  그룹   도시  도 다.

도 5는 본 실시 에  시    도시  도 다.  

도 6  본 실시 에  비  훈  시나리  는 과  나타낸 도 다. 

등록특허 10-2319649

- 6 -



도 7  본 실시 에  비  훈  시나리  삭    과  나타낸 도 다. 

도 8  본 실시 에  VR 컨트 러   비  지시 시나리  생  과  나타낸 도 다. 

도 9는 본   실시 에  비  훈  시나리  생   객체 가 과  나타낸 사 드 다. 

도 10  드   HMD에 보 는 시야 러스 (View Frustum)  고 여 가상 스크린 상  평  가

 3차원 공간  변 는 것  나타낸 도 다. 

도 11  본 실시 에  역 들  리 공간에 치  상태  도시  도 다. 

도 12는 본 실시 에  역 들  리 공간에 치 여 가상 비  공간  는 체  

라  나타낸 도 다. 

도 13 내지 도 14는 본 실시 에  태그  치  보   슬라  도우 동  과  나타낸 도

다. 

 실시   체  내

본  다양  변경  가  수 고 여러 가지 실시  가질 수 는 , 특  실시 들  도 에 시 고[0022]

상 게 고  다.

그러나, 는 본  특  실시 태에  는 것  아니 , 본  사상  술 에 포[0023]

는 든 변경, 균등  내지 체  포 는 것  어야 다. 각 도   사  참

 사  에  사 다.

도 1  본  람직   실시 에  실에  드  비   원격 훈  시스  도시  도[0024]

다. 

도 1에 도시   같 , 본 실시 에  원격 훈  시스  드   그룹(100), 원격 가 그룹[0025]

(102)   사  그룹(104)  포 는 클라 언트  사  청 처리  비스 어  담당 는 

(110)  포  수 다. 

각 클라 언트(100 내지 104)  (110)는 트워크  연결 어  또는  실시간   [0026]

수신 다. 

여 , 트워크는  , 동 통신망  망 등  포  수 다. [0027]

도 2는 본 실시 에  드   그룹   도시  도 다. [0028]

도 2에 도시   같 , 드   그룹(100)  스  카 라가 착  1 칭 시 (First-Person View:[0029]

FPV) 드 (200), 드  컨트 러(202), 실 링과 원격 사 통 등  능   컴퓨 (204)  드

시  실 경  경험 도  는 HMD(Head Mounted Display, 206)  포  수 다. 

드   그룹(100)에는 나 상  드  가  수 , 들  드  비    컨[0030]

트 러   알고 다.

드  는 Oculus Quest HMD  HP Omen VR Backpack 컴퓨  착  상태에  드  컨트 러(202)  들고[0031]

비   수 다. 

여러    그룹  경우에는 든 사 가 당 비들  보 고 착 야 다. [0032]

드 (200)에는 근거리  통신   듈에 공 어 스  카 라에  는 보  컴퓨 (204)[0033]

공  수 다. 

드   그룹(100)에 는 컴퓨 (204)는 원격 가가 생  비  훈  시나리   비  훈  [0034]

어  수신 여 드  에게 공  수 다. 

도 3  본 실시 에  원격 가 그룹   나타낸 도 다. [0035]

원격 가 그룹(102)  VR(Virtual Reality) HMD(300)  컨트 러(302)  컴퓨 (304)  포  수 다. [0036]

원격 가는 드  비    수  업에   지식   가지고 , 드   리[0037]

 다  공간에  가상 비  공간  고 다양  원격 사 통 도 들  여 드  에게 비
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상 에 맞는  지침  달 는 역  수 다. 

원격 가는 HTC Vive Pro HMD  착  상태에  시스  여 드  비   가상 비  공간과 비[0038]

 훈  시나리   수 다. 

도 4는 본 실시 에   사  그룹   도시  도 다. [0039]

 사  그룹(104)는  VR  블(400),  3D  (402),  액티브   라스(Active  Shutter[0040]

Glasses, 404)  컴퓨 (406)  포  수 다. 

 사  그룹(104)에 , 나 상  사 는 3D 에  사 는 상  여 액티브 [0041]

라스 식  3D 안경  착  상태  드  가상 비  공간과 비  상  볼 수 다. 

여러  사 가 안경  착  상태에  블에 사 는 상  보는 간단   체  가상 비[0042]

 공간과 드  비  상  고, 마 크  스 커  여 드    원격 가   

 사 통   수 다. 

(110)는   리  포 , 드   그룹(100), 원격 가 그룹(102)   사[0043]

 그룹(104) 사   스트림  달 다. 

는 컴퓨  그램  실  수 는 CPU(central processing unit)나 그 에 가상 신 등  포[0044]

수 다. 

리는 고 식 드 드라 브나 착탈식  치  같    치  포  수 다. 착탈식 [0045]

치는 컴 트 래시 닛, USB 리 스틱 등  포  수 다. 리는 각  랜  액 스 리  같

 리도 포  수 다.

본   실시 에 , 리에는 실에  드  비  원격 훈   그램 어들[0046]

다. 

보다 상 게, 본 실시 에  그램 어들 , 드  비   리 공간에 치 는 나 상[0047]

앵커  태그  치 보  여 가상 비  공간  생 고, 드   그룹(100)에 는 1 컴퓨

(204)  원격  통신 는 원격 가 그룹(102)에 는 2 컴퓨 (304)  가상 비  공간에  생

비  훈  시나리  수신 여 등 다. 

본   실시 에 , 역  는 나 상  앵커  태그  드  비   [0048]

리 공간에 치 다. 

(110)는 상   같  치  앵커  태그  치 보  여 가상 비  공간  생 다. [0049]

본 실시 에  비  훈  시나리 는 나 상  가상 애 , 나 상  비  지시 커맨드  포 고,[0050]

상  비  지시 커맨드  어도 는 상  나 상  가상 애 과 상  매  수 다. 

또 , (110)는 원격 가가 생  나 상  어  상  2 컴퓨  수신 여 상  1[0051]

컴퓨  달 다. 

에 는, 본 실시 에  가상 비  공간 생 , 비  훈  시나리  생  과 에  상 게 다. [0052]

원격 가 그룹(102)  가상 애  포 는 비  훈  시나리  생 다. 여  비  훈  시나리[0053]

는 가상 애  포 는 비  경,  순  갖는 비  지시  포  수 다. 

본  람직   실시 에 , 원격 가 그룹(102)  사  스  여 시  [0054]

 수 다. 

도 5는 본 실시 에  시    도시  도 다. [0055]

도 5에 도시   같 , 시  지  3 칭 시 (TPV), 1 칭 시 (FPV)  드   근  3 칭 시[0056]

(Drone)  포  수 다. 

또 , 1 칭 시  근거리 시 (FPV-Near)  원거리 시 (FPV-Far)  포  수 다. [0057]

본 실시 에 , 시   시 다  수 식 1   수 다. [0058]
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수 식 1

[0059]

여 , a는 시   빠 , p는  시간, 는  시  치 , 다. [0060]

상  매개변수가 주어  , 시간 에  치  므  매 마다 시 에  3차[0061]

원 치  결  수 다. 

특 , 매개변수  값  a=3.6, p=1   사  시  차 연스럽게  수 , 수 식 1[0062]

든 는 3차원 치 다. 

원격 가 그룹(102)  사  스는 Scenario  Timeline  and  Attention  Dock(STnAd)   ex-[0063]

STnAD  수 다. 

원격 가는 사  스  컨트 러  여 시간 순  비  지시  포 는 비  훈  시[0064]

나리  계  수 다. 

도 6  본 실시 에  비  훈  시나리  는 과  나타낸 도 다. [0065]

도 6  원격 가 그룹(102)에 는 컴퓨 (304)에  수 는 과  수 다. [0066]

도 6  참 , 시나리  리스트  고(단계 600), 원격 가에  새 시나리  가 청  는[0067]

지 단 다(단계 602).

새 시나리  가 청  는 경우, 가  시나리  시나리  리스트  마지막 치에 삽 다(단계 604).[0068]

다  애  가 시나리  생  청  는지 단 고(단계 606), 가상 애  가 청  는 경우,[0069]

가상 비  공간에 가상 애  생 다(단계 608). 

후, 시나리  단계 608에  생  가상 애  상  매 다(단계 610). [0070]

다  애   보  (110)  여 등 다(단계 612).[0071]

단계 606에  애  가 청  아닌 경우, 시나리  리스트  가 1 지 단 고(단계 614), 시나리[0072]

리스트  가 1  경우 원격 가  어   (110)  다(단계 616).

어 에 는 에  다시 상술  것 다. [0073]

도 7  본 실시 에  비  훈  시나리  삭    과  나타낸 도 다. [0074]

도 7  참 , 단계 602에  원격 가  청  새 시나리  가 청  아닌 경우 시나리  삭  청[0075]

지  단 다(단계 700).

시나리  삭  청  는 경우, 애  매  시나리  삭 지 여  단 다(단계 702).[0076]

원격 가  애  매  시나리  삭  청  는 경우, 시나리  매  애  거 고, 애  거[0077]

보  (110)  다(단계 704).

후, 시나리  리스트에  청  시나리  삭 다(단계 706).[0078]

시나리  삭  후, 리스트  가 0보다 큰지 여  단 다(단계 708).[0079]

시나리  리스트  가 0보다 큰 경우, 시나리  리스트 첫 째 가 애  매  시나리 지  단[0080]

다(단계 710).

시나리  리스트 첫 째 가 애  매  시나리  경우, 시나리  고(단계 712). 그 지 않[0081]

경우, 원격 가  어   (110)  다(단계 714).
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도 8  본 실시 에  VR 컨트 러   비  지시 시나리  생  과  나타낸 도 다. [0082]

도 8  참 , 비  지시 시나리  생   스에는 가상 애 에 상 는 나 상  아[0083]

(800)  비  지시 택 역(802)  공 다. 

가상 애  원 , 타원 , 과 같  다양  상  가질 수 다. [0084]

원격 가는 VR 컨트 러  여 가상 애   나  택  수 다. [0085]

또 , 원격 가는 비  지시 택 역(802)  통  착 , 후진  우  등  드래그 앤 드랍(Drag-[0086]

and-drop) 식  택  수 다. 

택  아  또는 비  지시는 단  시나리  리스트 역에 가 , 원격 가  택 또는 비  지시[0087]

료에 라 삭  수 다. 

가상 애  가  경우에는 가상 애  가상 비  공간에 치  아 (800)과  연결 어 내[0088]

 리 므  사  스 상에  아 (800)  거  가상 애 도 께 다. 

도 9는 본   실시 에  비  훈  시나리  생   객체 가 과  나타낸 사 드 다. [0089]

가상 비  공간에 치  가상 애  원격 가가 컨트 러(302)  여 드래그 앤드 드  수[0090]

 치가  수 다. 특  가상 애  컨트 러(302)  가리킨 상태에  리 튼  누  드래

그 여 공  들어 리  재 지  어느 지  에 는지 알 주는 보  나타난다. 

 보  3차원 공간에  사  식  계  개  여 도 , 가상 애  지 에 [0091]

수 (Perpendicular)  여  링 도  다.  상태에  컨트 러(302)  리 튼

는 드  수  수  (Foot of Perpendicular)에 당 는 치에 여진다. 변경  가상 애

치  는 (110)  통  다  든 사 에게 실시간  달 어 동 다.

본 실시 에    사  사 통  스  어 (Text Annotation), 아  어 (Icon[0092]

Annotation),  어 (Dot Annotation), 비  경  가 드라    등  포  수 다. 

  나 지 식들  원격 가  랙 에 만 드  에게 달 다. [0093]

스트 어  원격 가  비  지시   식  달   사 통 식 다.[0094]

아  어 도  같  식  동 지만 주  집  는 경우처럼 그림 태  시각  [0095]

달  과   다.

 어  가 비  시야  특  치  주 도  청  수 는 사 통 식 다.[0096]

원격 가는 가상 비  공간  원경에 치  스크린  컨트 러(302)  택 여  어  수  수[0097]

다. 

원격 가 그룹(102)에 는 스크린에는 드 (200)에 착  스  카 라  실시간 상  스트리[0098]

어 스 고, 원격 가는  통  비  경  고  지시  내릴 수 다. 

 가상 스크린  특  치  컨트 러(302)   포 트  가리키  드   HMD(206)에 도[0099]

같  치에  양  포 가 동 어 나타난다. 

, 원격 가 그룹(102)에 는 가상 스크린  2차원 평  변  곡  태 지만 드   시[0100]

야는 3차원 공간 므  포  치  게 변 는 것  다. 

도 10  드   HMD에 보 는 시야 러스 (View Frustum)  고 여 가상 스크린 상  평  가[0101]

 3차원 공간  변 는 것  나타낸 도 다. 

원격 가가  가상 스크린  다시  컨트 러(302)  택   상태  돌아가   어[0102]

 지 다. 

비  경  가 드라  드  에게 는 드  비  경  가상 공간에 드러운 3차원 곡[0103]

나타냄  가  도  시각  달  수 도  는 사 통 식 다. 

원격 가는 1 칭 시  ex-STnAD  스에  공 는 비  경   능  고 컨트 러[0104]
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(302)  여 가상 드  움직  공간에 3차원 곡  그릴 수 다.  곡  짧  시간 간격마다

가상 드  치  고  과  사   연결 여 , 는 비  경  

시 지  지 복  수 다.

 가  보편 도 과  사 통 식 , 앞  시  식들과는 다 게 시각  아닌 청각에[0105]

는 특징  가진다.

본 실시 에  드  훈   가상 비  공간  복수  역(Ultra-Wideband: UWB)  여[0106]

 수 다. 

도 11  본 실시 에  역 들  리 공간에 치  상태  도시  도 고, 도 12는 본 실시[0107]

에  역 들  리 공간에 치 여 가상 비  공간  는 체  라  나타낸 도

다. 

도 11 내지 도 12  참 , 복수  는 역 에 라 나 상  앵커(Anchor)  태그(Tag)  다.[0108]

나 상  앵커는 상  가상 비  공간  경계  , 나 상  태그는 상  나 상  가상 애[0109]

에 다. 

들  태그  지  지  거리  4-Way Handshake   주고 는 복 시간(Round-Trip[0110]

Time; RTT)  계산  고, 거리  가 연결  Raspberry Pi 보드에  처리 여 (11

0)  달 다. 

(110)에 는 가상 비  공간   치에 매  앵커들    각 앵커에   태그 지[0111]

 거리  다변측량 과 Nelder-Mead   여 태그  공간 ( 치 )  다. 

역  여 태그  공간  는 과  시간  에 라 복  진 므  산[0112]

 는 시계열  특징  가지 , 시간 간격과 체  리  운동 특 상 매우 큰 폭  거리 는 움직

 수 없다. ,  공간 에  시계열 는  시각  치에  움직 므   값 상

움직  공간   차 생  귀결 다.  

러  차는 가상 실   실  경험 는 사  몰 감  어뜨리는  야  수 다. [0113]

 여 다 과 같  가변  슬라  도우  변  가  동평균  여  공간 

 보 는 업  수 다. 

도 13  본 실시 에  태그  치  보   슬라  도우 동  과  나타낸 도 다. [0114]

도 13  시각 에  역   여  Unity 가상 공간 상  태그  치[0115]

 에 여 가변  슬라  도우  여 보  치   는 과  나타낸

것 다. 

,  스칼라량   크 가 미리  계값 보다  도 12  경우(1)에[0116]

같 , 도우 크   단계  같게 그  지  슬라  여 아래  수 식 2  가  동평균 연

산  수 다. 

수 식 2

[0117]

여 , 는 도우 크  나타낸다. [0118]

 같  치  보  (110)에  수 , (110)는   주 에  태그  치[0119]

크  차 가 미리  계값보다  도우  크  과 동 게 지  나 상   
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치 만  가  동평균 여 태그  치  보 다. 

  크 가 미리  계값 보다 크  도 13  경우 (2)에  같  도우 크  1만큼[0120]

가시키고,  도우에 포 시킨 후에 수 식 3과 같  변  가  동평균  여  도

다. 

수 식 3

[0121]

시간  경과 여 경우 (2)  과  복  수 게  도우 크 가 계  가 게 ,  [0122]

여   공간   치   안 라도 컴퓨  치가 많  양  연산  처리 야  가능

다.

라  도 14에  보 는 것과 같  시간  경과 에 라  치   시간동안 안  도[0123]

우 크  1만큼씩 도  , 다만, 도우 크 는 3보다  수는 없다. 

본 실시 에 , (110)는 태그  치  크  차 가 미리  계값보다 크  도우  크[0124]

 순차  가시키고, 재 치   나 상   치  가  동평균 여 상  치

보 다. 

태그  치  크  차 가 미리  계값보다 크다는 것  재 치  차가 크다는 것  미[0125]

 수 므 , (110)는 다  주 에  재 치  가 치  직  치  가 치  같거가 게

결 다. 

러  과  거쳐  공간     보  루어진  태그  가상  공간에  치  (단,[0126]

) 시계열 는 원격 훈  시스  든 사 에게 실시간  달 다. 

미리 지  태그  도에 라 변경 사  가상 공간 상에 시  에 든 사 는 동  비[0127]

경  경험  수 다. 

상  본  실시 는 시    개시  것 고, 본 에  통상  지식  가지는 당업 라[0128]

 본  사상과  안에  다양  수 , 변경, 가가 가능  것 , 러  수 , 변경  가는 

 특허청 에 는 것  보아야  것 다. 
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