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컴퓨 (In-Network Computing) 술  통 여 사 에게 실시간 고  3D/ 그램 상 비스  공 는 것

 그  다.  체 는, 다수  라가 여 3D/ 그램 미지  만드는 경우에 각 라

가 찍  보   처리   수 도  , 라들 간 싱  통 여 야  보량

 도  3D/ 그램 미지  질  실  고  다.

  도
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청

청  1 

컴퓨  는 에 어 ,

공통  상에 여 2D 미지  생 는 N개  라  어도 나  라에 , 상  N개  라에

 생  N개  2D 미지 간  공간 상에  상  계(correlation)  여 상  N개  2D 미지에 

 미지 보  압 는 단계; 

상  어도 나  라에 , 상  미지 보  상  시스  비스  는 단계

 포 고,

상  N개  라  포 는 트워크  다  라 경에  상  N개  라  상  어도 나

라가 런스 라(reference camera)가 고,

상  는 단계는,

상  런스 라에 당 는 상  어도 나  라에 , 상  N개  라  수신  상  N개

2D 미지   x개   미지  어 보  상  미지 보  상  비스  고,

상  어 보는 미지 간  공간 상에  상  계  나타내는 보  포 고,

상  비스 에 는 상  N개  라에  상  런스 라에 당 는 상  어도 나  

라  수신  상  x개   미지  상  어 보   여 상  N개  2D 미지  생 고 상

 생  N개  2D 미지  3D 미지  생 는 것

 특징  는 .

청  2 

1 에 어 ,

상  압 는 단계는,

상  공간 상에  상  계  가진 2D 미지  상  여러 값   나   값  결 는 압

 연산  사 여 어도 나   미지  결 는 단계

 포 는 .

청  3 

삭

청  4 

1 에 어 ,

상  압 는 단계는,

상  2D 미지  스(depth) 별 역  는 단계;

상   미지들  상  스 별  는 단계;

상  스 별   미지들 간 상 계   각 미지 별  런스 미지  비  쉬  

 값  계산 는 단계;

상  쉬   값   당 미지  쉬  수  후 당 스  미지들에  압  연산

수 여 나   미지  결 는 단계; 
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상  스 각각에 여 상   미지  결   상  계산 는 단계  상  결 는 단계  상

스 별  복 수 는 단계

 포 고,

상  는 단계는,

상  스 별  미지  각 스에 당 는 든 미지  쉬   값  상  시스  상  비스

 는 것

 특징  는 .

청  5 

4 에 어 ,

상  비스 에 는 상  스 별  미지  각 스에 당 는 든 미지  쉬   값  

여 상  N개  2D 미지    후 상   N개  2D 미지  상  3D 미지  생 는

것

 특징  는 .

청  6 

컴퓨  는 시스 에 어 ,

상  시스 ,

어도 나  그램   리; 

어도 나  

 포 고,

상  어도 나  는, 상  그램  어에 라,

N개  라에  생  N개  2D 미지 간  공간 상에  상  계(correlation)  여 상  N개

2D 미지에  미지 보  압 는 과 ; 

상  미지 보  상  시스  비스  는 과

 처리 고,

상  N개  라  포 는 트워크  다  라 경에  상  N개  라  어도 나  

라가 런스 라(reference camera)가 고,

상  시스  상  런스 라에 당 는 상  어도 나  라에 당 고,

상  는 과 ,

상  런스 라에 당 는 상  어도 나  라에 , 상  N개  라  수신  상  N개

2D 미지   x개   미지  어 보  상  미지 보  상  비스  고,

상  어 보는 미지 간  공간 상에  상  계  나타내는 보  포 고,

상  비스 에 는 상  N개  라에  상  런스 라에 당 는 상  어도 나  

라  수신  상  x개   미지  상  어 보   여 상  N개  2D 미지  생 고 상

 생  N개  2D 미지  3D 미지  생 는 것

 특징  는 시스 .

청  7 

6 에 어 ,

상  미지 보는 스 별  미지  미지들 간  공간 상에  상  계  나타내는 어 보  포
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는 것

 특징  는 시스 .

청  8 

6 에 어 ,

상  압 는 과 ,

상  공간 상에  상  계  가진 2D 미지  상  여러 값   나   값  결 는 압

 연산  사 여 어도 나   미지  결 는 과

 포 는 것  특징  는 시스 .

청  9 

삭

 

 술  야

아래   트워크  다  라 상 처리   술에  것 다.[0001]

 경  술

  보  수  가 고   술  에 라   다양  컨[0002]

에  개   또  가 고 다.  에 컨 는 사 에게 보다 다양  경험  공 는 3D/ 그

램 컨  어 가고 , 재 3D/ 그램 컨  공 는  가 보  차 그 수

가 가 에 라 사 에게 보다 나  3D/ 그램 컨  공   다양  연 가 고 다.

특 ,  에  3D/ 그램 컨  무  는 술에  연 가 다.   2D 컨[0003]

 는 시스  컨 , 브(You Tube)  같  사 트는 2D 컨  에   포 는

식  취 고 다.  그러나, 3D/ 그램 컨  실시간  업 드 고,  등에  3D/ 그램 컨

  경에  재생  수 도  는 시스 에  개  미비  실 다.

라 , 2D 컨  3D/ 그램 컨  빠 게 생 시킬 수 고, 3D/ 그램 컨  무  트워크상에[0004]

 실시간  빠 게  수 는 시스  개  다.   ,  공개특허공보 2011-0044419

(  : 클라우드 컴퓨   상  공 시스 , 그  상  공     )

는 클라우드 컴퓨 에 여 상   수 도  는 상  공 에 어 , 상 에 

 어 리  탑재 어 고, 단말 는 트워크  통  비스 에 비  상  리 스

사 여 3D 상   수 , 컨  공 는 트워크  통  단말 에 컨  공  수 

,  클라우드 컴퓨 는 단말   리 스  당 는  안 고 다.

3D/ 그램 상 비스는 미래 5G 동통신에 어  심 비스들  나 다.  지만,  2D 상과[0005]

비   3D/ 그램 상   는 많  양  무  원  다.

무  링크 상에  3D/ 그램 상  에  무  원  양  는 것  망   상  능 개[0006]

  매우  연  슈 다.

 내

결 는 과

다수  라가 여 3D/ 그램 미지  만들  각 라가 찍  보   처리  [0007]

수 는 트워크  다  라 상 처리    시스    공 다.

라들간 싱  통 여 야  보량   동시에 사 에게 공 는  3D/ 그램[0008]

미지  질(quality)  지  수 는 트워크  다  라 상 처리    시스   
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 공 다.

과  결 수단

컴퓨  는 에 어 , 공통  상에 여 2D 미지  생 는 복수  라  어도 나[0009]

 라에 , 상  복수  라에  생  복수  2D 미지 간  공간 상에  상  계(correlation)

 여 상  복수  2D 미지에  미지 보  압 는 단계  포 는  공 다.

 에 , 상  압 는 단계는, 상  공간 상에  상  계  가진 2D 미지  상  여러 값[0010]

  나   값  결 는 압  연산  사 여 어도 나   미지  결 는 단계

포  수 다.

다  에 , 상  컴퓨  는 , 상  어도 나  라에 , 상  미지 보  상[0011]

 시스  비스  는 단계   포 고, 상  비스 에 는 상  미지 보  

 통  상  복수  2D 미지  생  수 다.

또 다  에 , 상  압 는 단계는, 상  2D 미지  스(depth) 별 역  는 단계; 상[0012]

  미지들  상  스 별  는 단계; 상  스 별   미지들 간 상 계  

각 미지 별  런스 미지  비  쉬   값  계산 는 단계; 상  쉬   값  

당 미지  쉬  수  후 당 스  미지들에  압  연산  수 여 나   미지

결 는 단계;  상  스 각각에 여 상   미지  결   상  계산 는 단계  상  결

는 단계  상  스 별  복 수 는 단계  포 고, 상  컴퓨  는 , 상  스 별

 미지  각 스에 당 는 든 미지  쉬   값  상  시스  비스  는 단

계   포  수 다.

또 다  에 , 상  비스 에 는 상  스 별  미지  각 스에 당 는 든 미지[0013]

 쉬   값  여 상  복수  2D 미지    후 상   복수  2D 미지

3D 미지  생  수 다.

컴퓨  는 시스 에 어 , 상  시스 , 어도 나  그램   리;  어도 나[0014]

  포 고, 상  어도 나  는, 상  그램  어에 라, 복수  라에  생

 복수  2D 미지 간  공간 상에  상  계(correlation)  여 상  복수  2D 미지에 

미지 보  압 는 과  처리 는 것  특징  는 시스  공 다.

 에 , 상  미지 보는 스 별  미지  미지들 간  공간 상에  상  계  나타[0015]

내는 어 보  포  수 다.

다  에 ,  압 는 과 , 상  공간 상에  상  계  가진 2D 미지  상  여러 값[0016]

  나   값  결 는 압  연산  사 여 어도 나   미지  결 는 과

포  수 다.

또 다  에 , 상  어도 나  는, 상  그램  어에 라, 상  미지 보  상[0017]

 시스  비스  는 과   포 고, 상  비스 에 는 상  미지 보  

 통  상  복수  2D 미지  생 여 상  생  복수  2D 미지  3D 미지  생  수

다.

 과

본  실시 에 , 다수  라가 여 3D/ 그램 미지  만들  각 라가 찍  보[0018]

  처리   각각  라에   미지들  지  또는 허브 단말  는

 어  야 는  헤드(transmission overhead)  는 동시에 사 에게 공 는  3D/

그램 상  질   보  수 다.

도  간단  

도 1  본   실시 에 어  트워크  다  라 경에  3D 상  공 는 3D 상 비스[0019]

     시 도 다.
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도 2는 트워크  다  라 경에     식  도시  시 도 다.

도 3  본   실시 에 어  트워크  다  라 경    식   도시  

시 도 다.

도 4는 본   실시 에 어  상  계가  미지들   도시  시 도 다.

도 5는 본   실시 에 어  트워크  다  라 상 처리      도시

 순 도 다.

도 6 내지 도 8  본   실시 에 어  복수  라에   라에  처리   미지 

어 보    시 도 다.

도 9는 본   실시 에 어  3D 미지  생 는 과   도시  순 도 다.

도 10  본   실시 에 어  컴퓨  시스  내      블 도 다.

 실시   체  내

, 본  실시  첨  도  참 여 상 게 다.[0020]

본 실시 들  트워크  다  라 상 처리   술에  것 , 욱 상 게는  또는[0021]

무  다  라 어 (wired/wireless multi-camera array)나 무  라 트 드 라(wireless light-

field camera)  사 는 경우에 각각  라에   미지들  지  또는 허브 단말,  컴퓨

등 상  시스  는 에 어  야 는  헤드  는 동시에 원본 3D 상  질  

 보  수 는 상 처리   술에  것 다.

도 1  본   실시 에 어  트워크  다  라 경에  3D 상  공 는 3D 상 비스[0022]

     시 도 다.

도 1  참 , 다수  라(10)가 공통  사체(20)  찍어 당 사체(20)에  2D 미지  3D 상[0023]

비스  공 는 비스 (미도시)   수 고, 비스 에 는 다수  라(10)  수신

2D  미지  여  그램(hologram)  태  같  3D  미지(30)  생 여  사 들에게  공  수

다.  , 라 각각  비스 에  3D 미지(30) 생   2D 미지   보(depthmap

information)  께 공 고, 에 비스 는 다수  라(10)  수신   보  여 2D

미지에  3D 미지(30)  생  수 다.

도 2는 트워크  다  라 경에     식  도시  시 도 다.[0024]

 경우, 도 2에 도시   같  N개  라(10)는 각각 2D 미지  생  후 각 라(10)가 개별[0025]

 비스 (1)에 2D 미지  게 다.   식  경우 비스 (1)는 라(10) 각각

 2D 미지  수신  문에 라(10)  개수에 여 N개  2D 미지   보  수신 게

다.  , 각 라(10)는 사체에  2D 미지  생 는 것 에 라(10) 간 사  싱

 없다.

에는 트워크  다  라 경에  3D 미지  생   각 라(10)가 개별  [0026]

 는 태  라(10)  개수(N개) 만큼  2D 미지   보   문에 많  양  통신

원  다.

본 에 는 통신 원  양  고 망   상  능 개   공통  상에 여  다[0027]

 라들  찍  미지들 간  공간 상에  상  계(correlation)   수 다.

도 3  본   실시 에 어  트워크  다  라 경    식   도시  [0028]

시 도 다.

도 3  트워크 경  복수   들(110)과 비스 (100)  포 는  나타내고 다.  러[0029]

도 3        수나  수가 도 3과 같  는 것  아니다.

복수   들(110)  라 능  포 는 컴퓨   는 고  단말 거나 동  단말[0030]
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수  다.   복수   들(110)   들 ,  라,  스마트폰(smart  phone),  폰,  내비게 ,

컴퓨 , 트 , 지  단말, PDA(Personal Digital Assistants), PMP(Portable Multimedia Player),

태블릿 PC 등  다.   , 복수   들(110)  무  또는  통신 식  여 트워크(미

도시)  통  비스 (100)  통신  수 다.

복수   들(110)과 비스 (100) 간  통신 식  지 않 , 트워크가 포  수 는[0031]

통신망( , 동통신망,  , 무  , 망)  는 통신 식뿐만 아니라 들간

근거리 무  통신 역시 포  수 다.    들어,  트워크는, PAN(personal  area  network),  LAN(local

area  network),  CAN(campus  area  network),  MAN(metropolitan  area  network),  WAN(wide  area  network),

BBN(broadband network),  등  트워크  나 상   트워크  포  수 다.  또 , 

트워크는 스 트워크, 스타 트워크, 링 트워크, 쉬 트워크, 스타- 스 트워크, 트리 또는 계

(hierarchical) 트워크 등  포 는 트워크 폴 지   나 상  포  수 나, 에 

지 않는다.

비스 (100)는 복수   들(110)과 트워크  통  통신 여 , 드, , 컨 , 비스[0032]

등  공 는 컴퓨   또는 복수  컴퓨  들   수 다.

복수   들(110)  2D 미지  생 고 는 라 능  포 는 컴퓨  , 에 는[0033]

' 라'  통  다.  도 3에 도시   같 , 복수  라들(110)  - 크워크 컴퓨 (In-

Network Computation) 개  각 라 간에 2D 미지 수신  처리 과  수  수 다.  다시 말 ,

각 라(110) 간 사  싱     사  처리가 재 다.

본 에 는 복수  라(110)  나  라에  처리  2D 미지  어 보  비스 (100)[0034]

 수 다.  다시 말 , N개  라(110)에 여 나  라에  사  처리  통  x개  2D 미

지  어 보   수 다.  , x는 고 는 스  개수, 또는 상  미지  개수  미

수 다.  그리고, 어 보는 미지들 간  공간 상에  상  계  나타내는 보  포  수 다.

복수  라(110)  나  라가 다  라  2D 미지   보   수신 여 에 사  처[0035]

리  수 거나, 여러 라에  산  사  처리  수 는 것 또  가능 다.

복수  라(110)에  포  든  라가  x개  2D  미지  어  보  는  런스  라[0036]

(reference camera)가  수 다.  런스 라는 통신 경 나 에 지  등 다양   고 여

결  수 ,  들어 복수  라(110)  통신 링크가 가   라  런스 라  결

 수 다.

비스 (100)에 는 N개  라(110)에  런스 라  수신  x개  2D 미지  어 보[0037]

   N개  개별 2D 미지  생  수 고 N개  2D 미지  3D 미지  생  수 

다.

라 , 본 에 는 다수  라가 여 3D/ 그램 미지  만들  라 간 사  처리  통[0038]

각 라에  찍  보  압  3D/ 그램 미지  생   야  보량   

수 다.

도 4에 도시   같 , 나  공통  상에  각 라(camera1, camera2)가 찍  2D 미지들(401,[0039]

402) 간에는 공간 상에  상  계가 재 다.  , 2D 미지들(401, 402)  미지에 포  각 객체에

 스 (depth level) 별  공간 상에  상  계가 게 나타난다.

본 에 는 각 라에  생  2D 미지  개별  는 식  아닌, 상  계가  미지[0040]

그룹 별 ( 컨 , 스  별 ) 압  연산  통 여 나   값  결 고  는 식  

다.  압  연산  는 여러 값   값   값  택 는 min 연산, 여러 값   값  

값  택 는 max 연산, 여러 값  평균 값   값  택 는 average 연산(평균  내는 들  각

각  비  같게  평균  내는 식, 평균  내는 들  각각  비  다 게  평균  내는 식

등) 등   수 , 러  연산 만 는 것  아니 , 여러 값   나   값

결 는 연산 라  어  것도   가능 다.

도 5는 본   실시 에 어  트워크  다  라 상 처리     도시  순[0041]

도 다.  트워크  다  라 상 처리     라 능  포 는  (
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, ' 라'라 )에  각각  단계가 수  수 다.  , 트워크  다  라 상 처리 

   라 간 사  처리 과 에 당 , 공통  상   공간 상에  상  

계  가진 미지들  상  다.  그리고, 트워크  다  라 상 처리    

런스 라  지  라에  수 는 것  나, 에 는 것  아니   상  라

에  산  수 는 것 또  가능 다.

단계(S1)에  라는 라에  거나 다  라에  수신  2D 미지  스 별 역  각각 [0042]

여  수 다.  도 6에 도시   같 , 2D 미지에  2D 미지에 포  객체  

객체 별 미지(602~605)   수 다.

단계(S2)에  라는 2D 미지에   미지들  스 별   수 다.[0043]

단계(S3)에  라는 스 별   미지들 간 상 계   당 스  각 미지 별  런[0044]

스 미지( , 런스 라에   미지)  비  쉬   값  계산  수 다.  , 미지

간 객체  비  쉬   값  계산  수 다.  다시 말 , 객체 각각에  런스 

라   든 라들  쉬   값  계산  수 다.

쉬   값 {x,y}는 {수직 쉬   수(the number of vertically shifting pixels), 수평 쉬  [0045]

수(the number of horizontally shifting pixels)}  같  나타낼 수 다.  , 쉬   수는 {( 상

x  상도 × 라   × 라 간  간격) / ( 라  미지  x  크  × 라  미지

 )}  같   수 다.

단계(S4)에  라는 단계(S3)에  계산  쉬   값   당 미지  쉬  수  후 [0046]

당 스  미지들에  진 압  연산  수 여 나   미지  결  수 다.  는 라

들 간에 상  계가 큰 미지 보  연산 여 압   것 , 라들 간에 미지 보   경

 라 취 게 다.  컨 , 상  계가  미지들에  min 수, max 수, average 수,

weighted average 수  나가  압  연산  여 나   값  취  수 다.  , 상

 계가  미지들  취  시 사 는 연산 식에 라 취  경 가 결  수 다.

단계(S5)에  라는 스 각각에 여 상  과 (S3~S4)  복 수  수 다.  상  과 (S3~S4)[0047]

각 스 별  독립  수  수 ,  통  각각  스에 여 나   미지  각 스에

당 는 든 미지  쉬   값들  도  수 다.  라 어  경에  객체 쉬  수

후 미지 취   연산  복  계   수 다.  , 든 미지가 나  미지  계산

지 객체 쉬 과 취  연산  복 수  수 다.  다만, RGB에  객체 쉬 과 취  연산  각각

 수 다.  각 라 들  CCD(charged coupled device) 내   별  생 는 보   수

,  RGB 각각  8bits   1  당 24bits  보가 생  수 고(  들어, (255,255,255)

또는 #FF00F0 (hexadecimal) 등), RGB 각각  16bits   1  당 48bits  보가 생  수 다.

단계(S6)에  라는 스 별  상  과 (S3~S4)  복 에 라 도  각 스 별 나   미지[0048]

 각 스에 당 는 미지 별 쉬   값  비스 (100)  수신단   수 다.  다시 말

, 라는 상  계가  미지들( 스  별 미지들) 에   값 연산( , 취  연산)  통

결   미지(2D 미지)  든 라  쉬   수  비스 (100)  수신단   수

다.  ,  미지는 N개  라에 여 객체  통  고 는 스  개수에 당 는 x

개  2D 미지  포  수 다.   , 라는 스  별  미지  든 라  쉬  

수(# of shifting pixels for all cameras)에  보  라들 간  달에  원 헤드에

 보  께 비스 (100)  수신단   수 다.  라들 간  달에  원 

헤드에  보는  라 어  경우 재 지 않고 무  경우에만 재 다.  다  , 

라는 스  별  미지  든 라  쉬   수에  평균 값(average # of shifting pixels

for all cameras)  라들 간  달에  원 헤드에  보  께 비스 (100)

수신단   수 다.

도 7  참 , 공통  상에  2D 미지  생 는 N개  라(camera1, .. cameraN)에  상[0049]

계가  객체 미지들(702~705) 에  min 연산, max 연산, average 연산, weighted average 연산 등

통  스 별  나   미지(702'~705')  결 고 스 별 각  미지(702'~705')  께 든 

라에  미지 별 쉬   값  비스 (100)   수 다.
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 , 10개  라  통   10개  2D 미지에  런스 라에  처리  2D 미지  스[0050]

별 쉬   값  도 8과 같다고   객체 'H'에  쉬   수  평균 값 10.11, 객체 'K'에 

쉬   수  평균 값 7.89, 객체 'N'에  쉬   수  평균 값 6.44, 객체 'U'에  쉬  

 수  평균 값 5.44  10개  2D 미지에   어 보  비스 (100)   수 다.

컨 , 본 에  스 별  나   미지  생 (결 ) 는 식에는 크게  가지 식   수[0051]

다.

나는, 복수  라  나  라  런스 라  고 고 런스 라에   미지[0052]

 나 지 든 라에   미지  쉬   값  찾아  연산  수 는 식 다.

다  나는, 복수  라    라 간에 계  연산  수  나가는 식 다.   경우,[0053]

런스 라가 계  뀌게 다.   들어, 1  라  2  라  상  연산  고 2  

라가 런스 라라고  , 1  라에   미지 1과 2  라에   미지 2에  스

별 역  고 2  라   1  라  미지 역들  쉬   계산 다.   계산

 결과   1  라  2  라에  연산 결과에 당 는 미지 2'  얻는다.  다 , 

미지 2'  3  라에   미지 3  연산 는 경우 3  라가 런스 라가 고, 에 미

지 3'가 생  수 다.  후, 미지 3'는 4  라  연산  수 는  다.  미지에  

스 역  x개라  상  과  x  수 고,  통   x개  미지  얻게 는 것 다.

도 9는 본   실시 에 어  3D 미지  생 는 과   도시  순 도 다.  도 9  3D [0054]

미지 생   비스 (100)에  각각  단계가 수  수 다.

단계(S7)에  비스 (100)는 복수  라  통   2D 미지에  3D 미지 청  런[0055]

스 라  각 스 별 나   미지  각 스에 당 는 미지 별 쉬   값  수신  수

다.

단계(S8)에  비스 (100)는 스 각각   미지  각 미지 별 쉬   값   역쉬[0056]

(unshifting)  수 여 복수  라에   원본 미지  동  개수  미지  생  수 다.

다시 말 , 비스 (100)는 스 각각에   미지에 미지 별 쉬   값  각각 

 원본과 동  개수  미지  생  수 다.  라 , 비스 (100)는 복수  라에  런

스 라  수신  x개   미지  어 보( 든 라  쉬   수)  여 라 개

수에 는 N개  원래 2D 미지    수 다.

단계(S9)에  비스 (100)는 단계(S8)에  생  미지들,  N개  2D 미지  여 그램 [0057]

미지  같  3D 미지  생  수 다.  , 비스 (100)는  미지에 여 각 라  쉬

  수에 라 언쉬 트 는 식  여 원래 미지    후 들 미지들   3D

미지  생  수 고,  3D 미지 청에  답  공  수 다.

 같 , 다수  라가 여 라들 간  싱  통 여 비스 (100)  야  보[0058]

량    원본 미지  질   보  수 다.

도 10  본   실시 에 어 , 컴퓨  시스  내      블 도 다.[0059]

도 10  참 , 컴퓨  시스 (1000)  어도 나  (processor)(1010), 리(memory)(1020),[0060]

주변  스(peripheral  interface)(1030),  /  브시스 (I/O  subsystem)(1040),   

(1050)  통신 (1060)  포  수 다.  , 컴퓨  시스 (1000)  도 1  통   라 능

 포 는  ,  비스 에 당  수 다.

리(1020)는,   고  랜  액 스 리(high-speed  random  access  memory),   스크,  에스램[0061]

(SRAM), 램(DRAM), (ROM), 래시 리 또는 비  리  포  수 다.  리(1020)는 컴퓨

시스 (1000)  동 에  트웨어 듈, 어 집  또는 그 에 다양   포  수 다.

, (1010)나 주변  스(1030)  등  다  컴포 트에  리(1020)에 액 스 는 것

(1010)에  어  수 다.

주변  스(1030)는 컴퓨  시스 (1000)   /또는  주변  (1010)  리[0062]

(1020)에 결 시킬 수 다.  (1010)는 리(1020)에  트웨어 듈 또는 어 집  실
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여 컴퓨  시스 (1000)   다양  능  수 고  처리  수 다.

/  브시스 (1040)  다양  /  주변 들  주변  스(1030)에 결 시킬 수 다.  [0063]

 들어, /  브시스 (1040)  라, 니 나 키보드, 마우스, 린  또는 에 라 스크린

나  등  주변  주변  스(1030)에 결 시키   컨트 러  포  수 다.  다

에 , /  주변 들  /  브시스 (1040)  거 지 않고 주변  스(1030)에

결  수도 다.

 (1050)는 단말  컴포 트   또는   공  수 다.   들어  (105[0064]

0)는  리 시스 , 리나 (AC) 등과 같  나 상  원,  시스 ,  실  감지 

(power failure detection circuit),  변 나 ,  상태 시  또는  생 , 리, 

  다  컴포 트들  포  수 다.

통신 (1060)는 어도 나   포트  여 다  컴퓨  시스 과 통신  가능 게  수 다.[0065]

또는  상술   같  에  라  통신  (1060)는  RF   포 여   신 (electromagnetic

signal)라고도 알 진 RF 신  수신 , 다  컴퓨  시스 과 통신  가능 게  수도 다.

러  도 10  실시 는, 컴퓨  시스 (1000)   뿐 고, 컴퓨  시스 (1000)  도 10에 도시  [0066]

컴포 트가 생략 거나, 도 10에 도시 지 않  가  컴포 트   비 거나, 2개 상  컴포 트  결

시키는  또는  가질 수 다.   들어,  경  통신 단말   컴퓨  시스  도 10에

도시  컴포 트들 에도, 스크린 나  등   포  수도 , 통신 (1060)에 다양  통신

식(WiFi, 3G, LTE, Bluetooth, NFC, Zigbee 등)  RF 통신   가 포  수도 다.  컴퓨  시스

(1000)에 포  가능  컴포 트들  나 상  신  처리 또는 어 리 에 특  집   포 는

드웨어, 트웨어, 또는 드웨어  트웨어 양    수 다.

 같 , 본  실시 들에 , 다수  라가 여 3D/ 그램 미지  만들  각 라[0067]

가 찍  보   처리   각각  라에   미지들  지  또는 허브 단말

 는  어  야 는  헤드(transmission overhead)  는 동시에 사 에게 공 는

 상  질   보  수 다.

상에   는 드웨어 , 트웨어 , /또는 드웨어   트웨어[0068]

   수 다.   들어, 실시 들에     는, , 트

러,  ALU(arithmetic  logic  unit),  지  신  (digital  signal  processor),  마 크 컴퓨 ,

FPGA(field  programmable  gate  array),  PLU(programmable  logic  unit),  마 크 ,  또는  

(instruction)  실 고 답  수 는 다  어   같 , 나 상   컴퓨  또는 특수 

컴퓨  여  수 다.  처리 는 운  체 (OS)  상  운  체  상에  수 는 나 상

 트웨어 어 리  수  수 다.  또 , 처리 는 트웨어  실 에 답 여, 

근, , , 처리  생  수도 다.   편  여, 처리 는 나가 사 는 것  

 경우도  지만,  당  술 야에  통상  지식  가진  는,  처리  가  복수  개  처리  

(processing element) /또는 복수  처리  포  수  알 수 다.   들어, 처리 

는 복수 개   또는 나    나  트 러  포  수 다.  또 , 병  

(parallel processor)  같 , 다  처리 (processing configuration)도 가능 다.

트웨어는 컴퓨  그램(computer program), 드(code), (instruction), 또는 들  나 상[0069]

 포  수  ,  원 는   동 도  처리   거나  독립  또는  결

(collectively) 처리   수 다.  트웨어 /또는 는, 처리 에 여 거나

처리 에  또는  공  여, 어   계, (component), 물리  , 가상

(virtual equipment), 컴퓨   매체 또는 , 또는 는 신  (signal wave)에 ,

또는 시  체 (embody)  수 다.  트웨어는 트워크  연결  컴퓨  시스  상에 산 어 ,

산   거나 실  수도 다.  트웨어  는 나 상  컴퓨  독 가능 

매체에  수 다.

실시 에   다양  컴퓨  수단  통 여 수  수 는 그램  태  어 컴퓨  [0070]

독 가능 매체에  수 다.  상  컴퓨  독 가능 매체는 그램 ,  ,   등

 단독  또는 여 포  수 다.  상  매체에 는 그램  실시  여 특별
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계 고  것들 거나 컴퓨  트웨어 당업 에게 공지 어 사  가능  것  수도 다.  컴퓨  

독 가능  매체  에는 드 스크,  스크    같   매체(magnetic media),

CD-ROM,  DVD  같   매체(optical  media),  티컬  스크(floptical  disk)  같  -  매체

(magneto-optical media),  (ROM), 램(RAM), 래시 리 등과 같  그램  고 수 도

 특별   드웨어 가 포 다.  그램  에는 컴 러에  만들어지는 것과 같

계어  드뿐만  아니라  리  등  사  컴퓨 에   실  수  는  고  언어  드

포 다.  상  드웨어 는 실시  동  수   나 상  트웨어 듈  동 도

  수 , 그 역도 마찬가지 다.

상과 같  실시 들  비   실시  도 에  었 나, 당 술 야에  통상  지식  가[0071]

진 라  상  재  다양  수   변  가능 다.   들어,  술들   과 다

 순  수 거나, /또는  시스 , , ,  등  들   과 다  태

 결  또는 거나, 다   또는 균등물에 여 거나 라도  결과가 달

수 다.

그러므 , 다  들, 다  실시 들  특허청  균등  것들도 후술 는 특허청  에 [0072]

다.

도

도 1
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도 2
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도 3

도 4
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도 5
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도 6
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도 7

도 8
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