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청

청  1 

실내  등  는 빛  통과시키는, 편 각도가 각  다  다 체 등  체도  각 

루는 복수개  편 ; 상  각 편  거쳐 사 는 편  평  집 시 주는 각 ; 상  각

 통  여러  집 어 달 는 각 개별 편 들  각 개별 편 각도값별  검  수 도

상  편 들  개별 편 각도  동 거나 그보다   편 각도 수  가지는 복수개  편

가 직  편 어 ; 상  편 에 가 착 어 사 는 편 들  각 개별 편 각도별 

검 는 미지 ; 미지  각 에  감지 는 빛들  편 어  편 각 치 보에 라 편

별  여 사  실내  빛  검 고 실내  치   상  치  산 여

단 별  여 트랙킹 보  생 는 싱 ; 싱 에  생  트랙킹 보  

 단말에 달 는 스 ;   식 트랙킹 

청  2 

1 에 어 , 

지 , ,가 도 가 결 , 실내  통  검  트랙킹 보 사 사 마다 고  운동 변

 상태  감지 여 간 트랙킹 보  싱 에  생 수 게 는 지 측 ;가 

싱  결  것  특징  는 식 트랙킹   

 

 술  

물체  치   , 측 는 트랙킹 술에  것 다.[0001]

 경  술

트랙킹(Motion tracking)  움직 는 물체  동  값과 치값  여   컴퓨[0002]

에  물체   사  수 게 는 것  말 다. 게 나  컴퓨 그래 스 처리   사

람  동    주  사 어 나 근에는 가상 실(VR·virtual reality) 술 문에

주  고 다. 트랙킹   술 는  측 식,  , 과 지 , 식 등

 식  다.  측 식  트랙킹 비  마다 가변  결 시  각  움직 에 라

변 는 값  측 여 움직  는 식 고,   식    주는 비  

 만들고 그   질  띤 물체가 움직 게 여  변  어 움직  는 

식 다. 과 지  식    물체가 울어  는 각도  측  상 우  움직

 감지 고 지 계 는  강  감지 여   보 고 가 도 는   결

 움직  내  측  가 도   물체  각 별 도  산 고 다시  값  시간에 라 

 물체  치  산 는  식 다.  과  지  식   단   복수개  리  도체

MEMS(Microelectromechanical  systems)  식   가능  고  업 트 도  빠  측

가능 다는 다. 그러나 에 에 도  치  측  트랙킹 시간  늘어남에 라 측  

차가 같   누 어 치 보가 맞지 게  가능  다. 식 트랙킹   물체에 복수 

 원  착 고  카 라  통   원 들  는 식,  원  체 는 식별 마커

 착 여 카 라  통  미지 싱  통  식별 마커  라가  물체  는 식,  물체

 3차원  특 들  여 카 라  통    특  치  여 물체  움직

트랙킹 는 식 등  다.    

술문헌
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특허문헌

(특허문헌 0001) 민  등 특허 10-1618795( 동체  3차원   치 식 치) [0003]

 내

결 는 과

래  트랙킹 들   측 식  트랙킹   계식 물  물체에 달거나 사람  골격[0004]

태  착  다는 문  고,  측 식   에  는 문  , 과 지

 식  트랙킹 시간  늘어남에 라 측 차가 누 어 치 값에 다는 문 가 ,

 원 나 마커, 3차원 특징   통  식 트랙킹 들  카 라  미지 싱  

고 능  다는 에  고비  문  가지고 다. 사람  움직  트랙킹 는 경우 

식   사  다  식  경우  사람  움직  마다   비  블  등    수

지만, 식  경우에는  카 라가 측 상  므  움직 에  지 는 편리  

어  VR 술에 가   식  평가 고 다. 지만,  비  문 가 고 어 식 식

사 도 카 라  사 지 고 비  트랙킹  는 민 특허 등  10-1618795  같

 술  시 도 다. 지만, 민 특허 등  10-1618795  술  에 별도  편  원

다는 단  다. 본  통  편리 고  별도   편 원  치 는 트랙킹

  수 다.

과  결 수단

실내  등  는 빛  통과시키는 편 각도가 각  다  다 체  각 에 치  복수개[0005]

 편 , 각 편  거쳐 사 는 편  2차원 평  집 시 주는 각 , 사 는 편 들  수

는 편 어 가 착  미지 , 미지  각 에  감지 는 빛들  편 어  편 각

치 보에 라 편 별  여 실내 등  빛  검 고 단 별  여 트

랙킹 보  생 는 싱 , 싱 에  생  트랙킹 보   단말에 달 는 스

  트랙킹  통  트랙킹 고 는 상물 나 체에 쉽게 치  운동 나 동

지 고 게 트랙킹  수 고, 카 라나 미지 싱   고 능 연산  갖지 

 비  트랙킹  수 고, 별도    편  원 없 도  실내 경    

 삼  트랙킹   수 다.

 과

본  트랙킹  통  트랙킹 고 는 상물 나 체에 쉽게 치  상  운동 나 [0006]

동  지 고 게 트랙킹  수 고, 카 라나 미지 싱   고 능 연산  갖지 

  비  트랙킹  수 고, 별도    편  원 없 도  실내 경   

 삼  트랙킹   수 다.

도  간단  

도1  래    편  원   식 트랙킹   나타낸 개 도 [0007]

도2는 본  람직  실시 에  식 트랙킹  나타낸 도

도3  본  람직  실시 에  식 트랙킹  나타낸  개 도

도4는 본  람직  실시 에  식 트랙킹  싱 에  편 별  

 실내 원  검 고   트랙킹  는 것  나타낸 도

 실시   체  내

도1  래    편  원   식 트랙킹   나타낸 개 도 다. 래  보편[0008]

 식 트랙킹 식   원 들  고 는 물체나 체에 착 여   카 라  
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거나, 식 마커  착 여   카 라  통  미지 싱 처리 여 거나, 미리 상체

 3차원 특징  보  여  카 라  통  는 식  사 다. 런 식들  공통  

 카 라가 어  고 카 라  미지 보에   보들  미지 싱  처리 과  통  

만 므 고 능 가 어  비  비싼 단  다. 에  도1과 같  민  등

특허 10-1618795( 동체  3차원   치 식 치)는 고가   카 라나 고 능 미지 싱  수

  고 능  지  비  게 식 트랙킹  수  수 는  

시 고 다. 지만 별도    편  원(101)  는 단  고, 실  상 각 개별 편 듈

(102~104)  거친 빛들  상  간 지 게   도 듈(105~107)간  격리가  계상 어

움  재 고 각 개별 도 듈간  감도,  편차   차 생  가  문 가 재 다.  

도2는 본  람직  실시 에  식 트랙킹  나타낸 도 다. 다 체  다  체[0009]

도  태  에 각  다  편 각  갖는 편 (211~215)들  치 어  실내 에  사 는 빛

걸러 특  편 만  내  사시킨다. 게 사  각 편 들  내  각 (206)  통  2차원 평

태  집 어 미지 (201)에 사 다. 상  미지 (201) 에는 상  편 (211~215)들  가

지는 편 각 값들과 같  값  가지거나 그 값  포 고  많  편 각값  가지는 다수  편

들  집 어 치  편 어 (205)가 여  여  각 편 (211~215)에  사 는 빛  

각  측  수 다. 게 측  각 편 각 별 빛   싱 (202)에  계 보  미리 고

는 각 편 (211~215)  ,  등  치 보  편 각 보  참고 여 각 편 (211~215)에 

 태  그 빛    계산  수 다. 게 계산  각 편 (211~215)별 편  

값들  고 여  링에  연산  신러닝 등에  각  별 가 치 습후 

산 평균  내는 등  연산  실내 과  상  치    수 다. 게  

트랙킹 보들  스 (204)  통   단말에  VR 등과 같  에  트랙킹 보

  수 다. 게 편 (211~215)  거쳐 실내 등  빛  편  걸러 내  보내고 

다시 각 (206)  집 시  편 어 (205)가 착  미지 (201)  통  편 별  리

 편 (211~215)   다 체나 체도  각 에 사 는 실내    

수 어  래  민  등 특허 10-1618795( 동체  3차원   치 식 치) 술과 달리 

 편  원  치 는  가진다. 또  각 (206)  집  다수  가진 미지 (201)

에  편 어 (205)  통  각 개별  편  링 므  래  술과 달리   내 에

편 간 간  신경쓰지 도 고, 도체 단  공  는 미지 (201)   래

각 도 듈(105~107)  사   생  수 는 각 도 듈간  감도 편차,  편차 등  고  가

없는  다. 편, 미지 (201)  사 에 라 트랙킹 감지 도가 미지 (201)  

트에 수 어 트랙킹 감지 도가 느 질 수 는 단  나 근 미지 들   트 수

 수십 fps 수  도 감지 도  재 산업계에  는  에   수 , 

에 라 는 도체 MEMS 술  사  게 는 지 계  등  싱 (202)에 착

퓨  식  트랙킹  수  수도 다. 러  지 계   병  사 는  미 

원 , 식별 마커 등  카 라  는 보편  식 트랙킹 식  사 는 많  상  에

탑재 어 다. 상  느린 도지만, 상  치 도가  식 트랙킹 보  

 삼고, 식 트랙킹 보 사 사  마다  빠  운동 변  보는 지 계   통  트랙킹

는 브리드 식  보편  많  사 다. 본  람직  실시 에  식 트랙킹 

도 싱 (202)가 에 라 도체 단  스 등  태   수 는 지 계 측 (20

3)  연결 어 래  보편  식- 지 계  브리드 식  트랙킹  처럼 동  수 

다. 

도3  본  람직  실시 에  식 트랙킹  나타낸  개 도 다. 각각 다  편 각  갖[0010]

는 개별 편 (211~310)끼리 여  다 체 등  체도   루고,  에  사 는 실내

(300)  당 편  편 각 만  통과시키고 걸러낸다. 게 각 개별 편 (211~310)에  걸

러진 개별 편   각 (206)  통  집 어 편 어 (205)가 착  미지 (201)에 달

다. 게 달   각 개별 편 각  미지 (210)에  검 어 미리 계 보에 

고 는 각 개별 편 (211~310)   치 보  쳐  싱 (202)에  실내 치값

산 수  어  실내 치에   상  치 보  당   치값  여  트랙킹  수

다.  보는 스 (204)  통  트랙킹 보  는  단말에 달 다. 편 에

라 지 계 측 (203)  싱 (202)에 연결 여 미지  통  얻  편 각별 신  얻
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는 트랙킹 보 사 사  마다  빠  운동변  감지 여 도 빠  감지 도  가지는 트

랙킹   수 다. 

도4는 본  람직  실시 에  식 트랙킹  싱 에  편 별  [0011]

 실내 원   검 고    트랙킹  는  것  나타낸  도 다.  각  개별  편

(211~310)들    다 체  체도  태에 라 같  치에  같  실내  경 에

얻게 는 각 개별 편  값  달라진다. 편 (211~310)들  루어진 실 계도 에   체

도  수  식에 맞게 각 개별 편 (I1~IN)  검   단  연  실내  치 

(Isum1~IsumN)  고 거 에 맞게 는 물체에 달린  상 치  산  수 , 신

러닝   사  검 는 개별 편 (Isum1~IsumN)에  가 치값  습시   가 치  실내

원  치  나타내는 (Isum)  찾  미지   단  실내 원 치 (Isum1~IsumN)  

여  상 치  별 여 트랙킹  수 는 고리  싱 (202)에  수도 다. 

 

101: 편  원  102: 1 편 듈[0012]

103: 2 편 듈   104: 3 편 듈

105: 1 도 듈   106: 2 도 듈

107: 3 도 듈   108: 

201: 미지    202: 싱

203: 지 계 측   204: 스

205: 편 어   206: 각

211: 1편    212: 2편

213: 3편    214: 4편

215: 5편    

300:  실내   310: N 편
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도

도 1

도 2
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도 3

도 4
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