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도   어 리  사   그 는 단계;    단계별  
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마커  펼  상태에    강 실  동시킨 후    미지 마커에 

 맞   가 미지 마커  식 여 미지 마커    상   계산 고 

미지 마커  상에 맞는  태 각  3차원  생 , 미지 마커  에 가상   태 

각  3차원  , 습 가    통   태 각  3차원  도

 는 단계  포 는, 강  가상 실  각실습 시뮬  공 다.
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청

청  1 

강 실  가상 실  객체   다   태 각  다  단계별 3차원 링 리 보드  

는 단계;

강 실   3차원 링 객체가 습     시   도   어 리

 사   그 는 단계;

   단계별  태 각  3차원 객체  시   식 가능  미지 마커  생

는 단계;

습 가 강 실   태 각 실습  사   도    어 리  생

는 단계; 

습 가 미지 마커  펼  상태에    강 실  동시킨 후   

미지 마커에  맞   가 미지 마커  식 여 미지 마커    상  

 계산 고 미지 마커  상에 맞는  태 각  3차원  생 , 미지 마커  에 가

상   태 각  3차원  , 습 가    통   태 각  3차

원  도  는 단계  포 는, 강  가상 실  각실습 시뮬  .

청  2 

 1 에 어 ,

그  는 단계는 니티 엔진(unity engine)  여 , 강  가상 실  각실습 시뮬

 .

청  3 

 1 에 어 ,

미지 마커  생 는 단계는 나  미지 마커에  개   태  든 각 단계가 연계 거나, 는

 태별  각 단계별 미지 마커  생 여  개 에 여러 단계  각 링 별  미지 마커가

연동 도  는, 강  가상 실  각실습 시뮬  .

청  4 

 1 에 어 ,

 태 각  3차원  도  는 단계는 습 가 미지 마커  시키거나  

  변경시키   태 각  3차원  습 가 원 는  도  는, 강 

가상 실  각실습 시뮬  .

청  5 

 1 에 어 ,

강 실  가상 실  객체   다   태 각  단계별 3차원 링 리 보드  는

단계는 습 가 가상 실  착 여 시뮬   도  가상 실  생 는 단계  

포 는, 강  가상 실  각실습 시뮬  .

청  6 

 5 에 어 ,

습 가 가상 실  착  상태에  원 는 단계  택 여 당 각  습 고, 습 고
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 는 단계   원 는    뻗  컨트 러   가상   고 당  습

, 컨트 러   가상 실   당   습  가 에 가   습  

찰 고, 습 가 컨트 러  튼에   떼  가상 실  도 게 어 처    돌 가게

는, 강  가상 실  각실습 시뮬  .

청  7 

 6 에 어 ,

가상 실  단에 , 후 살  여, 가상 실  과 상 여  각 리얼  ,

다  단계  동 도  고,  튼  단계별 튼과  어  원 는  돌리거나 가

가 는  , 강  가상 실  각실습 시뮬  .

 

   

본  실시 는 강  가상 실  단계별 각실습 시뮬 에  것 다.[0001]

 경  

근 컴퓨   여 시간  공간   없  가 습    는 시뮬  비  개[0002]

는  연 가  진 고  다.  특  시뮬  비  에 도    통  근   강 실

(Augmented Reality, AR)과 가상 실(Virtual reality, VR)  는 것  에   가 가 다.

강 실  본  실 계에 가상  지   병 여 습  감각과 식  시키는 실감 미

어  맥  습  가능 게 고 습 에게  상  공 여 미   게 식 진

 어 강 실에  심  지고 다. , 가상 실  컴퓨  시뮬  만들어진 3

차원 가상공간 에  사 가 감 감각  경험   시키  공 , 리 , 공간  에  실

에 는 직  경험 지 못 는 상  간  체험   게 돕는  다. 직 단계별  각

태 실습에  강, 가상 실에  연 는 보고 지 다.

러   경  는 에 개시  상  보는 본  경에  도  상시키   것[0003]

뿐 ,    지 는 보  포  도 다.

 내

결 는 과

본  실시 에  결 고  는 과 는  태  각 과 에    습 과  연계[0004]

여  태  각     태  단계별 리얼 식  강 실과 가상 실  

 강  가상 실  단계별 각실습 시뮬  공 는  다.

과  결 단

본  실시 에  강  가상 실  단계별 각실습 시뮬 에  시뮬   단계[0005]

별 3차원 링 리 보드  듈에 , 강 실  가상 실  객체   다   태 각

 다  단계별 3차원 링 리 보드  는 단계;  어 리  사   그

 듈에 , 강 실   3차원 링 객체가 습     시   

도   어 리  사   그 는 단계; 미지 마커 생  듈에 , 

  단계별  태 각  3차원 객체  시   식 가능  미지 마커  생 는 단

계;   어 리  생  듈에  습 가 강 실   태 각 실습  사

 도    어 리  생 는 단계;   태 각 3차원   듈에 , 

습 가 미지 마커  펼  상태에    강 실  동시킨 후    

미지 마커에  맞   가 미지 마커  식 여 미지 마커    상  

 계산 고 미지 마커  상에 맞는  태 각  3차원  생 , 미지 마커  에 가상

공개특허 10-2022-0160385

- 4 -



  태 각  3차원  , 습 가    통   태 각  3차원

 도  는 단계  포   다.

그  는 단계는 니티 엔진(unity engine)  여   다.[0006]

미지 마커  생 는 단계는 나  미지 마커에  개   태  든 각 단계가 연계 도  거[0007]

나, 는  태별  각 단계별 미지 마커  생 여  개 에 여러 단계  각 링 별  미지

마커가 연동 도    다.

 태 각  3차원  도  는 단계는 습 가 미지 마커  시키거나  [0008]

  변경시키   태 각  3차원  습 가 원 는    다.

강 실  가상 실  객체   다   태 각  단계별 3차원 링 리 보드  는[0009]

단계는 습 가 가상 실  착 여 시뮬   도  가상 실  생 는 단계  

포   다.

습 가 가상 실  착  상태에  원 는 단계  택 여 당 각  습 고, 습 고[0010]

 는 단계   원 는    뻗  컨트 러   가상   고 당  습

, 컨트 러   가상 실   당   습  가 에 가   습  

찰 고, 습 가 컨트 러  튼에   떼  가상 실  도 게 어 처    돌 갈

 다.

가상 실  단에 , 후 살  여, 가상 실  과 상 여  각 리얼  ,[0011]

다  단계  동 도  고,  튼  단계별 튼과  어  원 는  돌리거나 가

가 는    다.

 과

본  실시 는  태  각 과 에    습 과  연계 여  태  각 [0012]

   태  단계별 리얼 식  강 실과 가상 실   강  가상 실  단계별

각실습 시뮬  공   다.  들에 , 본  실시 에   각 실습 는

강 실/가상 실  여 리얼 식   단계별 각  습 가 실감과 몰 도  여 실

습   도  다. 러  실습   습 는 2차원   습  계  극복 여

리얼  진 도   는  주도식 복 습  가능 다.

도  간단  

도 1   3D  링  만들   리 다.[0013]

도 2   3D  링 다.

도 3   강 실 미지 마커 다.

도 4   강 실 어 리  트  다.

도 5   강 실 어 리  여  각  식도 다.

도 6   실시  강 실  여 실습 는 다.

도 7   가상 실  개 는 식도 다.

도 8   가상 실  3D  다.

도 9   가상 실에  어 는  다.

도 10   실시  가상 실  사 는 다.

 실시   체  내

본  실시 들  당   에  통상  지식  가진 에게 본  욱 게  [0014]

여 공 는 것 ,  실시 는 여러 가지 다  태  변   , 본  가  실시 에

는 것  니다. , 들 실시 는 본 개시  욱 실 고 게 고, 당업 에게 본 
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사상  게 달  여 공 는 것 다.

본 에  사  어는 특  실시   여 사 , 본    것  니다.[0015]

본 에  사   같 , 단  태는 맥상 다  경우   지 는 것  니 , 복  

태  포   다. , 본 에  사 는 경우 "포 다(comprise, include)" / 는 "포 는

(comprising, including)"  언  상들, , 단계, 동 , 재,  / 는 들 그룹  재  특

는 것 , 나 상  다  상, , 동 , 재,   / 는 그룹들  재 는 가  는 것

 니다.

, 본 에  듈, 시뮬  / 는 다    는    드웨어, 웨어[0016]

(  들어, 주  도체), 트웨어,  는 트웨어, 웨어  드웨어    여 

  다.  들어, 본 에  듈, 시뮬  / 는 다    는  다  

들  나  집   상에, 는 별개  집   상에   다. , 시뮬  다

 는 가  쇄   상에   고,  리어 키지, 쇄  , 는 시뮬

 동  브 트 트 상에   다. , 듈 는 시뮬  다   는, 나

상  컴퓨  에 , 나 상  에  실 는  는 쓰 드(thread)   고, 는

에  언 는 다  능들    컴퓨  그  들  실 고 다   들과 상

   다. 컴퓨  그  ,  들어,   리  같   리 

 컴퓨  에  실   는 리에 다. 컴퓨  그     들어, CD-ROM,

시 드 브 등과 같  다  비- 시  컴퓨  독 가능 매체(non-transitory computer readable media)

에   다. , 본 에  당업 는 다  컴퓨   능  상 간 결 거나, 나

컴퓨   통 거나, 는 특  컴퓨   능 , 본  시  실시  어나지 고, 

나 상  다  컴퓨  들에 산     다는 것  식  다.

 들에 , 본 에  듈, 시뮬  는 시뮬  시  처리 , 드 크 는 고[0017]

체상태 크  같  량  ,  리 , 키보드 는 마우  같   , 니 ,

린  같    루어진 통상  상  컴퓨 , 그리고 AP(Application  Processor),  BP(Baseband

Processer), RF 신 , 나, 크린 ,  , 커, 마 크 폰, 리, 리 ,

DRAM,  시  리  등  루어진   (  들 ,  마트폰),  그리고  HMD(Head  Mounted

Display)에  운   다. 

, 첨  도  참 여 본  직  실시  상   다.[0019]

본  실시 에  강 / 는 가상 실  각실습 시뮬  는 시뮬  시 에  시[0020]

뮬   리 보드  단계; 그  단계; 미지 마커 생  단계; 어 리  생  단계;

 3차원   단계  포   다.

리 보드  단계에 , 강/가상 실  객체    태 각 5가지(  들 , 상  우  [0021]

, 상  우  견 , 상  우  ,  우  ,  우  )  단계별 3차원 링 리

보드    다.  들에 , 3차원 링 객체는 3D Studio Max  Zbrush 3D package   생

  다(도 1 참 ). 

 들에 ,  리  보드는   블   단계 지  략  16단계  루어질   다.  [0022]

들에 ,  단계   에 등  여 비 과 각  가 드  시   다.  들에 ,

1단계  4단계는  각에 등  시  후 근심 과 원심  다듬고 5단계  8단계는 과 

에 등  시  후 사 가 찰   도  링   다.  들에 , 9단계  14단계는 

각  근, 원, ,  특징  여  능각    다.  들에 , 15, 16단계는 각  

몰    태    다. 

러  단계는 단계별 3차원 링 리 보드  듈에    다.[0023]

그  단계에 , 강 실(AR)    3차원 링 객체가 습     [0024]

 도  니티 엔진(unity engine)    어 리  사   그  

다(도 2 참 ).
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러  단계는  어 리  사   그  듈에    다.[0025]

미지 마커 생  단계에 ,  에  당 단계   태 3차원 객체  상에 우   식[0026]

  는 미지 마커  생   다(도 3 참 ).  들에 , 강 실 미지 마커는 포 샵  

  후 미지 마커  비  당 단계  3차원 링    에   게 연동킬 

다. 

 들에 , 미지 마커  태는 2가지  여 나  마커에  개  태  든 각 단계가 연[0027]

계 거나,  다  태는  태별  각 단계별 마커  여  개 에 여러 단계  각 링 별

 미지 마커가 연동 게   다.

 들에 ,   1단계  16단계   16개 링  각 미지 마커  생   다.  [0028]

들에 , 마커   는 강 실 마커  트웨어  http://developer.vuforia.com 가  후 Vuforia

SDK  Download  for  Unity  고, Unity   SDK  Unity  트 에 Import시  Vuforia  통

License Manager에   다운  후에 License key  생   다. Target Manager에 는 포 샵

 여 각 링 단계에 맡게  미지 타   후에, 미지 타겟  single image 타

여  별  5개   식   후에  Unity  Edit  version  (open  source:  https://unity-

landing.vuforia.com/#imagetarget, Qualcomm, USA)  미지 마커  생 고   다.

러  단계는 미지 마커 생  듈에    다.[0029]

어 리  생  단계에 , 습 가 강 실   태 각 실습  사   도  니티[0030]

(unity)  통  본  드 드  어 리  생   다(도 4 참 ).

 들에 , Unity에  License key  복사 여  에 단계별  만든 미지 마커  import시  3D[0031]

과 연동시키고, 미지 마커에 는 3D   크  결   다.  들에 ,  

 1단계  16단계 지  미지 마커    연동   후 Unity  통  드 드 어 리

 생   다.

러  단계는   어 리  생  듈에    다.[0032]

3차원   단계에 , 습 는  등  미지 마커  펼 고 습  드 드   [0033]

에  개  본  강 실  동시킨 후     태가 는 미지 마커에

 맞  가 미지 마커  식 여 미지 마커    상   계산 고 미

지 마커  상에 맞는  태 3차원  생 시킨 후, 미지 마커  당 에 가상  차  

  다.  들에 , 습 는    통  당  3차원     

다(도 5 참 ). 

 들에 , 미지 마커  시키거나     변경 시키  3차원  사 가[0034]

원 는    다(도 6 참 ).

 들에 , 습 는 등  미지 마커  펼 고 습  드 드   에  개  [0035]

 동시킨 후    태가 는 마커에  맞   다.   가

미지 마커  식  마커    상   계산 고 마커  상에   들  상

우   3D  생 시킨 후, 마커  당 에 가상      다. 습 는 

  통   3D  볼  다. 미지 마커  시키거나    

변경시키  3D  사 가 원 는    다.

러  단계는  태 각 3차원   듈에    다.[0036]

 같  여, 3D  링  각 단계에  결과  3차원  찰   게   다. 습[0037]

는 미지 마커,  각 블 과  동   는   비 후 습 가 각  원 는 단

계  미지 마커  택 여  동  미지 마커 에  3D  찰   각   

다.  각   다  단계  어  진 거나 마커가 식  실  는 다시 식   게

새  고  튼  누   도    다.  3D 링  습  찰 편   습 가 원

는   에도 단계별 차가   다   볼  게 공   다.  

 특        4개 (  들 , , , 근심 , 원심 )에 색  

   다.  들에 ,  각시 삭 는 는     빨간색 
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 여 각 시 주   도   단계  16단계   15단계 지 빨간색  나타나도   

다.

 들에 , Vuforia target 등   각  미지 마커는 포 샵  사    다. 16단계 [0038]

습 가 원 는 단계  게 찾   마커에  삽   고, 마커  경   다 게 

 미지 마커  식  게   다.  각단계별   각  삭 거나 당  태

특징  살     심  단계    다.

 들에 ,  각    는 거  과     가   고[0039]

여 사 도  계   다. 

도 6에    에 나타난 3D  상  우   마지막 단계  13 째 단계 다. [0040]

 동시키  별도  튼  없  가 동 어   에 보   다. 습 고

는 단계  미지 마커  에 식시키  동  당 단계    나타날  다. 습 는

원 는   는 미지 마커  시    통  실시간   각  

여 각과  진   다. 습 는  통  직  각   과   상  

비 여   단계    다.

 같  여 본  실시 는 강 실   3D 리얼 식  단계별  태 각 실습[0041]

 공   다.  태에  과  각  과  연계시   태  각 과

 습 가 시간과 에 지 고  여  태 각 연습    다.

 들에 , 습 는 상  우   각  원 는 단계  미지 마커  택 후,   통[0042]

 개   동 후 당 미지 마커  에 비 어  태 각 단계별 3D 링   에

나타나, 리얼에 맞춰 과  상  우   각 실습  진   다.

본  실시 에 , 습  에  AR  단계별  각  사  경우, 간 과  단계[0043]

에  태  고  에  내  직  지   다. 특 , 리얼 과 에 

단계별  각 실 가 생  곳  시 고 보    에, 개 차에  각  능  차

 여 과   에 근  다. 

 들에 , AR 습 가  태 각   , 습 가 각 고 는  블  가 식 여,[0044]

실시간 드  료  공   다. ,  들에 , 습 에게 본  실시 에   

여  태 각 능 과 만 도에  규  비  검  역시 가능 다. AR  각 실습 

가 습  습역량 강  도   어, 에  복  창  동  연계   다.

편, 에 드폰 상에 각  에  태    태   는  었[0045]

나, 는 본 에    같  각   들  16단계  나눠  각  단계별  시 는 

리얼식 단계 가 드  공 는 식과 상 다. , 본 에 는  과 다 게 각 는 

지시 거나 각 어 어  나가는 블  보여질  다. , 본   과 다 게 미지 마커

 여  각 단계별 각 과  공 에 습 가 원 는  각   동시키

거나 미지 마커  동시키  가 각    가 드   다.   본   

과 다 게 습  주도식 실습  가능 , 습 가 실시간  드  가능 다.

편, 본  실시 는 강 실  가상 실  객체   다   태 각  단계별 3차원 [0047]

링 리 보드  는 단계에  습 가 가상 실 (  들 , HMD: Head mounted display)  착

여 시뮬   도  가상 실  생 는 단계   포   다(도 7 참 ).

3차원 링   , 니티 엔진(unity engine)  여 3차원 링  가시 시킬 [0048]

다.

 들에 , 본  VR   Microsoft  Windows   Steam  VR  통  운 는 HTC  Vive[0049]

Pro(HTC Vive Pro, HTC, Taiwan, ROC)    다. HTC Vive Pro  헤드  공간감지  포  사

 3D 공간  동시키고, 에 고 움직   는 컨트 러는 사   여 사  

 가상 실  공간과 체에  상   가능  감  뛰어나고  트 킹  역  고
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다.

 들에 , (  들 , 상  우  1 )    리 보드    다. 단계[0050]

별   에  트릭 링  SOLIDWORKS (2019, SolidWorks Corporation, USA) 

여 도 1과 같  사   단계  나누고      다.  는  난 

블 에   습 지  16단계    다.

 들에 , 1단계는   태    게 평 사변  블  만들   근심, 원심, [0051]

,  삭   다. 2단계는 근심 , 원심 에 도 도  등  그  각 가 드  시 고, 3단계

 5단계 지는 에  등   ,  다듬   다. 6단계는 과 에 도 도

등  고,  7~10단계  동  근심 과  원심  다듬   4개  (근심 ,

근심 , 원심 , 원심 )가 크  나타났는지   다. 11단계는  

능각,    다. 12단계는 과  경   다듬   다. 13~16단계  거쳐 

, 과  태   (상 우   1 )  태    다.

 들에 , 본  실시 에  태    실습   가상 실 시  습 가 VR [0052]

 착 고 시뮬   도  계   다(도 10 참 ).

도 7에 , 시  키 처(System Architecture) 단계는 (상  우  1 ) 3D 링  [0053]

여 3D 엔진에 import  후 가상 실 시  통  가시  시키는 과   다. 가상 실  

 개   Unity 3D engine (Unity Technologies, SanFrancisco, CA, USA)    다. 상

우   16단계  객체들  3D Studio Max (2019, Autodesk, USA)  여 링  후 사실감  얻

 당 객체에 Zbrush 3D package (2019, Pixologic, USA)  쳐 매 과  거   다.

Unity에  Vive pro  가상 실    SteamVR Plug-in  Unity Asset Store에  다운  [0054]

 다.  후 트에 Import 고, [CameraRig] Prefab  Hierarchy 탭에  Scene  가   

다.  시 (Interaction system)  가상 실에  컨트    는 과  , 동 , 동

등      다.   가상 실  만들어진  습 가 직  HMD  컨트 러

어   다.

사  경험(User experience) 단계는 습 가 직  HMD  착 여 가상 실  통  상  우  1[0055]

경험   다. 습 는 원 는 단계  택 여  습   고, 습 고  는 단계  원

는   컨트 러   뻗  가상 실    돌리고  는   고 당

 습   다. , 컨트 러 튼  눌러 가상 실   여   습  가 에 가

  습   찰 , 상  우   태  게 지   다. 습 가 당 

 습  마쳤  , 누 고  컨트 러  튼  에  떼  가상 실  도 고   게

어 처    돌 가게 다. 는     없  컨트 러  튼  떼게 

동  당 단계   태  리  는 다. 가상 실  단  살  여, 가상 실

 과 상 여  단계나 다  단계  동   도  계 다.

도 8  HMD  통  습 가 보는 , 상  우  1  각   단계별  시   다.[0056]

상  우  1 는 5개  (  들 , , , 근심 , 원심 , )  루어진 체  

각  특징  살  각  므       단계(1~9단계)에 는 각  다  색

 지   다. 상  우   16단계    1단계  시 여 근심 , 원심

에 그 진 도 도   과   심  각 는 2~5단계, 과 에 도 도  

시 여 근심 과 원심  근원심  심  각  편  평 사변   만드는 6~10단계, 

 4개  (근심 , 원심 , 근심  , 원심 )  특징  살 각 는 11

단계, , , 근심 , 원심  경   는 12~14단계, 각   , , 능각

등  특징   시  15단계, 마지막 단계  16단계는  상  우  1    다.

가상 실  결과  상  우  1 는 에 복  태  특징  포 고 , 각[0057]

15단계  여 도 9  같  습 는  태  습   다. 상  우    4개

(근심 , 원심 , 근심 , 원심 )에 3개  삼각 (근심 삼각 , 근심 삼

각 , 원심 삼각 )  루어  는 평 사변    다. 에 비  는 날 고

죡 , 4개    근심 가 가  크고 원심 가 가   미 여  크 는 근심
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, 근심 , 원심 , 원심   나타날  다. 근심  삼각 과 원심

 삼각  비 듬  만나  생 는 상  우  1 만   특징  사주   

다. 3개  는 원심  근심   심  ,  루어 ,   만들어진 

몰  는 심 , 원심 , 근심  루고 다. 근심 에 는  뻗어지는 근심 삼각  

 뻗어지는 근심 삼각 가 나타나 , 원심 에 는  뻗어지는 원심 삼각 가 나타난다.

심 , 근심 , 원심 는 심 , 근심 , 원심  보다 몰  게   다.

 같  여, 습 는 직  HMD  착 여 가상 실  통   태 각 단계  경험   다. 습[0058]

는 원 는 단계  택 여 당 각  습   고, 습 고  는 단계   원 는 

(  들 , 근심, 원심, , )    뻗  컨트 러   가상   고 당  

습   게 다.  컨트 러   가상 실   당   습  가 에 가

 습   찰 여, 습 가 당  태  게 지   다(도 9 참 ).

습 가 컨트 러에 튼에   떼  가상 실  도 게 어 처    돌 가게 다.[0059]

가상 실  단에 , 후 살  여, 가상 실  과 상 여  각 리얼  ,

다  단계  동   도  계 다(도 10 참 ).

 튼  단계별 튼과  어  원 는  돌리거나 가  가 는 단   [0060]

여 습   다.

 같  여, 본  틱 비  사 지  상태에 ,  리얼 각 드  공 다. [0061]

 난  에   태   습 지 각 단계마다 가 드  시 다. , 본  가

가지고 는 태  특징  시 여  습   드  통  습도 다. 그러나  

   태 에 틱 비  사 여   태 습에  내는거  같   삭

는 동   본   태     각  나가는  나 과 는 차 가

다.

 강, 가상 실(AR, VR)  과는 복   가진  태  AR/VR  통   태  습[0062]

 단계별 각   게 다는 다. 습 는   AR/VR  통  트  평  미지가 보여

주는 계  극복   다. 습 가 AR/VR  단계별 리얼  태 각 컨  사  간

과  단계에 미  각 후 다  단계  진  리얼  습  통  가 난  습 가 지

여   게 , 습   다  각 능 과 계없   각  특징   는  각

결과  차    다.  복   여러개 겹쳐  는 태  , 시각  볼  

는 도 , 몰  도, 시간과 공간에  없는 복  습등   과    습 듈

다.  ,   각  실습  도  단계  결  습 가   결  여   주도식  복  습

가능 다.  통  시간 , 공간  에  어나 습가능  여주 , 과 상가   태  각

에  상실     다.

상에   것  본 에  강  가상 실  각실습 시뮬  실시   나  실[0063]

시 에 과  것 , 본  상  실시 에 지 고,  특허청 에  청 는 

같  본  지  어남  없  당   는 에  통상  지식  가진  누 든지 다

 변경 실시가 가능  지 본   신  다고  것 다.
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