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(뒷 에 계 )

(74) 리

특허 리

체 청   :  65 

(54)   컬 티-사  업   듈식    들

(57)  

여러 실시 태들   1   2  근 에    미지들  쳐 는 단계,  1   2 

들  근 에   어  공간  쳐 는 단계,  들  식   쳐   

미지들  는 단계,   1   2 들  각각  그 식   들에 여 결

상   미지들  사 는 단계  포  도 는, 가상 는 강 실 시 에  미지들  

링 는 시 들  들  포 다.     가  링 동 들  그 식   들  동들  

는 것, 미리 결  쳐  검   그  동들에 검  고리  는 것, 그 검

미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것,  그  커맨드에 답 여 그 사  미지들

업 트 는 것  포  도 다.

  도 - 도40a
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(72) 

마 트 폴

미  92121 리포니 주 샌 에고 어 우  드
라  5775

리 드 티

미  92121 리포니 주 샌 에고 어 우  드
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특허청  

청  1 

컴퓨  에 커 링   1    2  미지들  사 는 , 

상   1   상   2  근 에    미지들  쳐 는 단계; 

상   1   상   2  근 에   어  공간  쳐 는 단계; 

 들  식   쳐   미지들  는 단계;  

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는 단계  포 는, 컴퓨  에 커 링   1    2 

 미지들  사 는 .

청  2 

 1 에 어 , 

상   1   상   2 는  들 , 컴퓨  에 커 링   1 

  2  미지들  사 는 .

청  3 

 1 에 어 , 

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는 단계는, 상  들  근 에  사 들    상에 미지들

사 는 단계  포 는, 컴퓨  에 커 링   1    2  미지들  

사 는 .

청  4 

 1 에 어 , 

상  들  근 에  사 들에게  직 는 평  상에 사  상  미지들  는

단계   포 는, 컴퓨  에 커 링   1    2  미지들  사 는

.

청  5 

 1 에 어 , 

식  상   들  동들  는 단계; 

미리 결  쳐  검    상  동들에 검  고리  는 단계; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단계;  

 상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  는 단계   포 는, 컴퓨  에 커

링   1    2  미지들  사 는 .

청  6 

 5 에 어 , 

 들  식   쳐  미지들  는 단계는, 

상  쳐  미지들 내  트들    (anatomical model)   에 매 는지 여

결   상  미지들에   는 단계  포 는, 컴퓨  에 커 링   1
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   2  미지들  사 는 .

청  7 

 5 에 어 , 

사  상  미지들  가상   사  미지들 ; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단계는, 사    것들에 

는 커맨드  는 단계  포 는, 컴퓨  에 커 링   1    2  

미지들  사 는 .

청  8 

 5 에 어 , 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단계는, 가상 트  동 는 것에 

는 커맨드  는 단계  포 ,  상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  는 단계

는, 상  미리 결  쳐  검 는 것에 답 여 상  가상 트   1   2 

 동 는 것처럼 는 단계  포 는, 컴퓨  에 커 링   1  

 2  미지들  사 는 .

청  9 

 1 에 어 , 

상   1  상   1   상   2  들 상  커 들  통  상   2

에     (back to back configuration)  는 단계   포 , 

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는 단계는, 어도 2 개  미지들  략  들  사 는 단계  포

는, 컴퓨  에 커 링   1    2  미지들  사 는 .

청  10 

 1 에 어 , 

상   1  상  들  들 상  커 들  통   3 에 는 단계;  

상   3  상  들  들 상  커 들  통  상   2 에 는 단계

  포 , 

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는 단계는, 어도 3 개  사  미지들  략 90 도만큼 리 게 사 는

단계  포 는, 컴퓨  에 커 링   1    2  미지들  사 는 

.

청  11 

 1 에 어 , 

상   1  상  들  들 상  커 들  통   3    4 에 

는 단계;  

상   3   상   4  상  들  들 상  커 들  통  상   2 

에 는 단계   포 , 

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는  단계는,  4  개  미지들  략  90  도만큼  리 게  사 는  단계

포 는, 컴퓨  에 커 링   1    2  미지들  사 는 .

청  12 
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 1 에 어 , 

상  에  참  지  는 단계; 

 상  참  지 에 여 상   1   상   2  각각   결 는 단계;

 

 상  참  지   상   1   상   2  상  에 여 사  상  

미지들  는 단계   포 는, 컴퓨  에 커 링   1    2  

미지들  사 는 .

청  13 

 12 에 어 , 

상  에  참  지  는 단계는, 

상   1   지 에  상   2 에 는 단계;  

상   지  상  참  지  는 단계  포 는, 컴퓨  에 커 링   1 

  2  미지들  사 는 .

청  14 

미지들  사 는  시 , 

 1 ; 

 2 ; 

상   1   상   2 에 커 링  컴퓨   포 , 

상  컴퓨  는, 

리;  

상  리에 커 링   포 , 

상  는, 

상   1   상   2  근 에    미지들  쳐 는 것; 

상   1   상   2  근 에  공간  쳐 는 것; 

 들  식   쳐   미지들  는 것; 

상   1   상   2  각각  여 , 식  상   들에 여

결  상   미지들  사 도  는 것

 포 는  동 들  는   실 가능  들  는,  미지들  사 는  

시 .

청  15 

 14 에 어 , 

상   1   상   2 는  들 , 미지들  사 는  시 .

청  16 

 14 에 어 , 

상  는, 상   1   상   2  각각  여 , 식  상   들에

여 결  상   미지들  사 도  는 것 , 상  들  여 , 상  

들  근 에  사 들    상에 미지들  사 도  는 것  포 도 ,  실 가능
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 들  는, 미지들  사 는  시 .

청  17 

 14 에 어 , 

상  는, 상   1   상   2  각각  여 , 상  들  근 에

사 들에게  직 는 평  상에 사  상  미지들  도  는 것   포 는 동

들  는  실 가능  들  는, 미지들  사 는  시 .

청  18 

 14 에 어 , 

상  는, 

식  상   들  동들  는 것; 

미리 결  쳐  검    상  동들에 검  고리  는 것; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것;  

상  들  여 ,  상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  도  는 것

  포 는 동 들  는  실 가능  들  는, 미지들  사 는  시

.

청  19 

 18 에 어 , 

상  는,  들  식   쳐  미지들  는 것 , 상  쳐  미지들 내

트들    (anatomical model)   에 매 는지 여  결   상  미지들

에   는 것  포 도 ,  실 가능  들  는, 미지들  사 는

 시 .

청  20 

 18 에 어 , 

상  는, 

상   1   상   2  각각  여 , 상  미지들  사 도  는 것 , 상

 1   상   2  각각  여 , 가상   미지들  사 도  는

것  포 ; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것 , 사    것들에 는

커맨드  는 것  포 도 ,

 실 가능  들  는, 미지들  사 는  시 .

청  21 

 18 에 어 , 

상  는, 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것 , 가상 트  동 는 것에 는

커맨드  는 것  포 ; 

 상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  는 것 , 상  미리 결  쳐  검 는

것에 답 여 상  가상 트   1   2  동 는 것처럼 

는 것  포 도 ,
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 실 가능  들  는, 미지들  사 는  시 .

청  22 

 14 에 어 , 

상   1 는 상   1   상   2  들 상  커 들  통  상   2

에     (back to back configuration)  , 

상  는, 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 어도 2 개  미지들  략  들  사

는 것  포 도 ,  실 가능  들  는, 미지들  사 는  시 .

청  23 

 14 에 어 , 

상  들  들 상  커 들  통  상   1   상   2  각각에 

고 상  컴퓨  에 커 링   3   포 , 

상  는, 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 어도 3 개  사  미지들  략 90 도만큼 리

게 사 는 것  포 도 ,  실 가능  들  는, 미지들  사 는  시

.

청  24 

 14 에 어 , 

상  컴퓨  에 커 링   3 ;  

상  컴퓨  에 커 링   4   포 , 

상   1   상   2  각각  상  들  들 상  커 들  통  상

 3   상   4  각각에 , 

상  는, 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 4 개  미지들  략 90 도만큼 리 게 사 는

것  포 도 ,  실 가능  들  는, 미지들  사 는  시 .

청  25 

 14 에 어 , 

상  는, 

상  에  참  지  는 것; 

 상  참  지 에 여 상   1   상   2  각각   결 는 것;

 

상  들  여 ,  상  참  지   상   1   상   2  상  

에 여 사  상  미지들  도  는 것

  포 는 동 들  는  실 가능  들  는, 미지들  사 는  시

.

청  26 

 25 에 어 , 

상  는, 상  에  참  지  는 것 , 상   1   지 에  상  

2 에 는 것,  상   지  상  참  지  는 것  포 도 ,  실
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가능  들  는, 미지들  사 는  시 .

청  27 

 1    2  근 에    미지들  쳐 는 단; 

상   1   상   2  근 에  공간  쳐 는 단; 

 들  식   쳐   미지들  는 단;  

상   1   상   2  각각  여 , 식  상   들에 여 결  

상   미지들  사 도  는 단  포 는, 컴퓨  .

청  28 

 27 에 어 , 

상   1   상   2  각각  여 , 식  상   들에 여 결  

상   미지들  사 도  는 단 ,  들  여 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 도  는 단  포 는, 컴퓨  .

청  29 

 27 에 어 , 

상   1   상   2  각각  여 , 식  상   들에 여 결  

상   미지들  사 도  는 단 , 상  들  여 , 상  들  근 에  사

들    상에 미지들  사 도  는 단  포 는, 컴퓨  .

청  30 

 27 에 어 , 

상   1   상   2  각각  여 , 상  들  근 에  사 들에게 

 직 는 평  상에 사  상  미지들  도  는 단   포 는, 컴퓨  .

청  31 

 27 에 어 , 

식  상   들  동들  는 단; 

미리 결  쳐  검    상  동들에 검  고리  는 단; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단;  

상  들  여 ,  상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  도  는 단  

포 는, 컴퓨  .

청  32 

 31 에 어 , 

 들  식   쳐  미지들  는 단 , 상  쳐  미지들 내  트들  

  (anatomical model)   에 매 는지 여  결   상  미지들에  

 는 단  포 는, 컴퓨  .

청  33 

 31 에 어 , 

상   1   상   2  각각  여 , 상  미지들  사 도  는 단 , 상

 1   상   2  각각  여 , 가상   미지들  사 도  는

단  포 ; 
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검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단 , 사    것들에 

는 커맨드  는 단  포 는, 컴퓨  .

청  34 

 31 에 어 , 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단 , 가상 트  동 는 것에 

는 커맨드  는 단  포 ; 

 상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  는 단 , 상  미리 결  쳐  검 는

것에 답 여 상  가상 트   1   2  동 는 것처럼 

는 단  포 는, 컴퓨  .

청  35 

 27 에 어 , 

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는 단 , 어도 2 개  미지들  략  들  사 는 단  포

는, 컴퓨  .

청  36 

 27 에 어 , 

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는 단 , 어도 3 개  사  미지들  3 개  상  들  

략 90 도만큼 리 게 사 는 단  포 는, 컴퓨  .

청  37 

 27 에 어 , 

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는 단 , 4 개  미지들  4 개  상  들  략 90 도만큼 

리 게 사 는 단  포 는, 컴퓨  .

청  38 

 27 에 어 , 

상  에  참  지  는 단; 

 상  참  지 에 여 상   1   상   2  각각   결 는 단;

 

상  들  여 ,  상  참  지   상   1   상   2  상  

에 여 사  상  미지들  도  는 단   포 는, 컴퓨  .

청  39 

 38 에 어 , 

상  에  참  지  는 단 , 상   1   지 에  상   2 에 

는 단,  상   지  상  참  지  는 단  포 는, 컴퓨  .

청  40 

리;  

상  리에 커 링   포 , 
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상  는, 

 1    2  근 에    미지들  쳐 는 것; 

상   1   상   2 들  근 에  공간  쳐 는 것; 

 들  식   쳐   미지들  는 것;  

상   1   상   2  각각  여 , 식  상   들에 여

결  상   미지들  사 도  는 것

 포 는 동 들  는  실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  41 

 40 에 어 , 

상  는, 상   1   상   2  각각  여 , 식  상   들에

여 결  상   미지들  사 도  는 것 ,  들  여 , 미지들  

사 도  는 것  포 도 ,  실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  42 

 40 에 어 , 

상  는, 상   1   상   2  각각  여 , 식  상   들에

여 결  상   미지들  사 도  는 것 , 상  들  여 , 상  

들  근 에  사 들    상에 미지들  사 도  는 것  포 도 ,  실 가능

 들  는, 컴퓨  .

청  43 

 40 에 어 , 

상  는, 

상   1   상   2  각각  여 , 상  들  근 에  사 들에게 

 직 는 평  상에 사  상  미지들  도  는 것

  포 는 동 들  는  실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  44 

 40 에 어 , 

상  는, 

식  상   들  동들  는 것; 

미리 결  쳐  검    상  동들에 검  고리  는 것; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것;  

상  들  여 ,  상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  도  는 것

  포 는 동 들  는  실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  45 

 44 에 어 , 

상  는, 

 들  식   쳐  미지들  는 것 , 상  쳐  미지들 내  트들  

  (anatomical model)   에 매 는지 여  결   상  미지들에  
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 는 것  포 도 , 

 실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  46 

 44 에 어 , 

상  는, 

상   1   상   2  각각  여 , 상  미지들  사 도  는 것 , 상

 1   상   2  각각  여 , 가상   미지들  사 도  는

것  포 ; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것 , 사    것들에 는

커맨드  는 것  포 도 , 

 실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  47 

 44 에 어 , 

상  는, 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것 , 가상 트  동 는 것에 는

커맨드  는 것  포 ; 

 상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  는 것 , 상  미리 결  쳐  검 는

것에 답 여 상  가상 트   1   2  동 는 것처럼 

는 것  포 도 , 

 실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  48 

 40 에 어 , 

상  는, 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 어도 2 개  미지들  략  들  사

는 것  포 도 ,  실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  49 

 40 에 어 , 

상  는, 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 어도 3 개  사  미지들  3 개  상  

들  략 90 도만큼 리 게 사 는 것  포 도 ,  실 가능  들  는, 컴

퓨  .

청  50 

 40 에 어 , 

상  는, 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 4 개  미지들  4 개  상  들  

략 90 도만큼 리 게 사 는 것  포 도 ,  실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  51 

 40 에 어 , 
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상  는, 

상  에  참  지  는 것; 

 상  참  지 에 여 상   1   상   2  각각   결 는 것;

 

상  들  여 ,  상  참  지   상   1   상   2  상  

에 여 사  상  미지들  도  는 것

  포 는 동 들  는  실 가능  들  는, 컴퓨  .

청  52 

 51 에 어 , 

상  는, 상  에  참  지  는 것 , 상   1   지 에  상  

2 에 는 것,  상   지  상  참  지  는 것  포 도 ,  실

가능  들  는, 컴퓨  .

청  53 

 여 ,  1    2  미지들  사 는 동 들  게 도  

  실 가능  트웨어 들  고 는 시  컴퓨  독가능  매체 , 

상  동 들 , 

 1    2  근 에    미지들  쳐 는 것; 

상   1   상   2 들  근 에  공간  쳐 는 것; 

 들  식   쳐   미지들  는 것;  

상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 여 결  상

  미지들  사 는 것  포 는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  54 

 53 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 ,  들  미지들  사 는 것  포

도 , 동 들  게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  55 

 53 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 상  들  여 , 상  들  근

에  사 들    상에 미지들  사 도  는 것  포 도 , 동 들  게 도  

는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  56 

 53 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 상  들  근 에  사 들에게  직 는 평  상에 사  상

공개특허 10-2013-0136566

- 12 -



미지들  는 것  포 는 동 들  게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  57 

 53 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 

식  상   들  동들  는 것; 

미리 결  쳐  검    상  동들에 검  고리  는 것; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것;  

상  들  여 ,  상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  도  는 것

 포 는 동 들  게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  58 

 57 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 

 들  식   쳐  미지들  는 것 , 상  쳐  미지들 내  트들  

  (anatomical model)   에 매 는지 여  결   상  미지들에  

 는 것  포 도 , 

동 들  게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  59 

 57 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 

상   1   상   2  각각  상  미지들  사 는 것 , 가상  

 상   1   상   2  각각  미지들  사 는 것  포 ; 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것 , 사    것들에 는

커맨드  는 것  포 도 , 

동 들  게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  60 

 57 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 

검  상  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 것 , 가상 트  동 는 것에 는

커맨드  는 것  포 ; 

 상  커맨드에 답 여 사  상  미지들  는 것 , 상  미리 결  쳐  검 는

것에 답 여 상  가상 트   1   2  동 는 것처럼 

는 것  포 도 , 

동 들  게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.
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청  61 

 53 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 어도 2 개  미지들  략  들  사

는 것  포 도 , 동 들  게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  62 

 53 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 어도 3 개  사  미지들  3 개  상  

들  략 90 도만큼 리 게 사 는 것  포 도 , 동 들  게 도  는, 

시  컴퓨  독가능  매체.

청  63 

 53 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 상   1   상   2  각각 , 식  상   들에 

여 결  상   미지들  사 는 것 , 4 개  미지들  4 개  상  들

략 90 도만큼 리 게 사 는 것  포 도 , 동 들  게 도  는, 시  컴퓨  

독가능  매체.

청  64 

 53 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 

상  에  참  지  는 것; 

 상  참  지 에 여 상   1   상   2  각각   결 는 것;

 

 상  참  지   상   1   상   2  상  에 여 사  상  

미지들  는 것

 포 는 동 들  게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.

청  65 

 64 에 어 , 

 상   실 가능  트웨어 들 , 

 여 , 상  에  참  지  는 것 , 상   1   지 에  상

 2 에 는 것,  상   지  상  참  지  는 것  포 도 , 동 들

게 도  는, 시  컴퓨  독가능  매체.
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 특허 원들에  상  참[0001]

본  특허  원  2011  3월  29  원    "Systems  and  Methods  for  Gesture  Driven[0002]

Interaction for Digitally Augmented Physical Spaces"  미  가특허 원  61/468,937 에  우

  주 ,  체 내 들  든 들   본원에 참  포 다.

 [0003]

본 원  단  사  는 다  사 들  업   도 , 택  리   상에 가상 트[0004]

는  고, 리   상  가상 트  보고 그 리   상  가상 트

 상   는, 헤드 착 , 는 마트폰들 는 태 릿들과 같  다   들

  강 는 가상 실 시 에  것 다.

 경  

 , 사람들  리 들, 들, 들, 그래 들  사진들  포  다  미 어  통  [0005]

계  업 고 다.     , 실 내  큰 평  들  Microsoft® PowerPoint® 

리 들  포  미 어  보는  탁월  다.     게다가,  가 는  크린  

들  포  도  에 사 들   탑   상에    뷰   다.     

러  큰  들  매우  싸 ,  원격  들에  사 들  사  업    지원

공 다.     개 들  들  사 들 없  단 고, 동  에  사 들과 원격 사 들 

사 에 공 는  크린 가상 는 강 실 경험  얻   다는 것   얻  것 다.

 내

과  결 단

여러 실시 태들   1   2 들  근 에    미지들  쳐 는 단계,  1   2[0006]

들  근 에   어  공간  쳐 는 단계,  들  식   쳐  

미지들  는 단계,   1   2 들  각각  식   들에 여 결

상   미지들  사 는 단계  포 는, 컴퓨  에 커 링   1   2 들

 미지들  사 는 들  포 다.      실시 태에 ,  1   2 들   

들  도 다.     가 실시 태에 ,  1   2 들  각각  식   들에 

여 결  상   미지들  사 는 단계는 들  근 에  사 들    상에

미지들  사 는 단계  포  도 다.      실시 태에 ,   들  근 에  사

들에게  직 는 평  상에 사  미지들  는 단계  포  도 다.     가 실시

태들에 ,   그 식   들  동들  는 단계, 미리 결  쳐  검  

그  동들에 검  고리  는 단계, 그 검  미리 결  쳐에 는 커맨드  

는 단계,  그  커맨드에 답 여 사  미지들  는 단계  포  도 다.     가

실시 태들에 ,  들  식   쳐  미지들  는 단계는 쳐  미지들 내  

트들    (anatomical model)   에 매 는지 여  결   그 미지들에 

  는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 사  미지들  가상  

 사  미지  도 , 그 검  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단계는

사    것들에 는 커맨드  는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에

, 그 검  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단계는 가상 트  동 는 것에 

는 커맨드  는 단계  포  도 , 그  커맨드에 답 여 사  미지들  는

단계는 미리 결  쳐  검 는 것에 답 여 가상 트   1   2 

 동 는 것처럼 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,    1 

  1   2 들  들 상  커 들  통   2 에     (back to

back configuration)  는 단계  포  도 , 여 ,  1   2 들  각각

 식   들에 여 결  상   미지들  사 는 단계는 어도 2 개  미지

들  략  들  사 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,    1 

 들  들 상  커 들  통   3 에 는 단계,   3  

들  들 상  커 들  통   2 에 는 단계  포  도 , 여 ,  1 
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 2 들  각각  식   들에 여 결  상   미지들  사 는

단계는 어도 3 개  사  미지들  략 90 도만큼 리 게 사 는 단계  포  도 다.     

가 실시 태들에 ,    1  들  들 상  커 들  통   3  

 4 에 는 단계,   3   4 들  들  들 상  커 들  통

 2 에 는 단계  포  도 , 여   1   2 들  각각  식

 들에 여 결  상   미지들  사 는 단계는 4 개  미지들  략 90 도만큼

리 게 사 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,   에  참  지  

는 단계,  참  지 에 여  1   2 들  각각   결 는 단계,  

참  지    1   2 들  에 여 사  미지들  는 단계  포  도 

다.     가 실시 태들에 , 에  참  지  는 단계는  1   지 에   2

에 는 단계,  그  지  참  지  는 단계  포  도 다.

가 실시 태들   1 헤드 는  착 라,  1 헤드 는  착 ,  1 신 ,[0007]

  1 라,  1    1 신 에 커 링   1 헤드 는  착  

포  도 는  1 헤드 는  착 ;   2 헤드 는  착 라,  2 헤드 는

 착 ,  2 신 ,   2 라,  2    2 신 에 커 링   2 헤

드 는  착   포 는  2 헤드 는  착  포  도 는 시

 포 다.     가 실시 태들에 ,  1   2 헤드 는  착 는 에   

동 들에 는 여러 동 들  는  실 가능  들   도 다.      가 실시

태들  리  리에 커 링    포  도 는  포  도 ,  

는 가상 트  트워크  통   1   2 헤드 는  착 들 각각  신 는

것  포 는 동 들  는  실 가능  들  다.

가 실시 태들  에   들에 는 여러 동 들  는  실 가능  들  [0008]

는  포  도 는 컴퓨   포 다.     가 실시 태들  에   

동 들에 는 능들  는 여러 단  포  도 는 컴퓨   포 다.

가  실시 태들   여 , 에    동 들에 는 여러 동 들  게 [0009]

도    실 가능  들  고 는 시   독가능  매체  포 다.

도  간단  

본원에 포 어 본   는, 첨  도 들 , 본  시  실시 태들  시 , [0010]

에  주어진     래에  주어지는  상  과  께,  본   특징들  는  것

돕는다.

도 1  여러 실시 태들과 께 사 에  리   상에 가상 트  커시킨 헤드 착

 시 다.

도 2 는 에  란   고, 가상 트  상   2 개  헤드 착 들  착

고 는 2  사 들  시 다.

도 3  에  마주  고, 각각  사 에   어 는 가상 트  상

  2 개  헤드 착 들  착 고 는 2  사 들  시 다.

도 4 는 2 개  헤드 착 들  착 고 각각  사 에   는 동  가상 트

 업 고 연 는 2 개  상  원격 들에  2  사 들  시 다.

도 5a 는 가상 트  상 고 가상 트  생 는 헤드 착  다  컴포 트들

  컴포 트 도 다.

도 5b 는 헤드 착  착 고 는 사 들  다  실시 태에 라  통신가능   게

는 시    컴포 트 도 다.

도 6  헤드 착  여 커  상에 가상 트  커 는  실시 태  

 도 , 여  가상 트는 헤드 착  상  커 에 고  채 다.

도 7a 는 헤드 착  에  뷰 가능  리   상에 가상 트  커 는 
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실시 태   도 다.

도 7b 는  커맨드에  가상 트  어도 2 개  상  커 지 들 는 들 사 에 동시키

는  실시 태   도 다.

도 8a 는 리   상에 커 어 타 도  가상 트  사 고 상  리   상에 커

어  2 사 에게 타 도   2 헤드 착  상에  2 가상 트  사 는 헤드 착 

에   실시 태   도 다.

도 8b 는 각각  사  뷰 포 트에   는 공  가상 트  링 는  실시 태

  도 다.

도 9a  도 9b 는 리   상에 가상 트  커 고  맵  여  2 가상 트  상

 리  에 커    2  는  실시 태   도들 다.

도 10  다  헤드 착 들  견 여  링크  공 는  실시 태   

도 다.

도 11  사  쳐들    헤드 착  어     커맨드

 식 는  실시 태   도 다.

도 12 는 쳐들   커맨드들  식   사  미지들  쳐 는 헤드 착  

는  실시 태   도 다.

도 13  미지 내   트들  링  어 는  실시 태   도 다.

도 14 는 헤드 착  여, 사  연 는 미지들  쳐 고, 사  쳐들  다

개  쳐들  검 고, 다  개  쳐들  검  , 가상 트  차단 지 도  다  개  

쳐들 상에 걸쳐  가상 트  첩 는  실시 태   도 다.

도 15 는 사  들  다  개  들  가상 트  차단 고 는 상태 , 그리고, 가상 트

가 다  개  들   것처럼 보 도  다  개  들 상에 첩 어 는 상태 , 가상

트  타내는 헤드 착   평 도 다.

도 16  들  헤드 착 에   쳐 는 동  트웨어가  통신  상에

실 도  고    링크  통   통신  통신 는 헤드 착  도

다.

도 17  헤드 착  여,  통신 에  링크 여  는  실

시 태   도 다.

도 18  헤드 착  여, 역  닝 고, 역  라미 들  계산 , 다  

에    역  계산  라미 들  공  리에 업 드 는  실시 태  

도 다.

도 19 는 헤드 착  여, 역  3 차원  생 고, 그    태

그 , 그  업 드 여 그  다  들과 공 는  실시 태   도

다.

도 20  헤드 착  여, 리   상에  실 고 그  다  들

과 공 는  실시 태   도 다.

도 21  헤드 착  여, 리에  다  헤드 착 들  견 여 업  

 다  들과 공 는  실시 태   도 다.

도 22  도 23  닝   고  업   공   는 공  리에 

는 2 개  헤드 착 들  시 다.

도 24 는 헤드 착  여, 역  닝 고, 가상 트  링 고, 계산  라미 들

   태그 , 다  헤드 착 들   (benefit)   공  리에 그 태

그  라미 들  업 드 는  실시 태   도 다.
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도 25a 는 공   클라우드 에 공 고 새 운 들  그 공   는 역

 닝  맵 는 것  허   클라우드  통신 는 여러  들    

시 다.

도 25b 는  2 헤드 착 에  가상 트  링 는  사  , 태그   닝

라미 들  클라우드 에 는   도 다.

도 26 내지 도 28b 는 헤드 착  여, 가상 트   상에 링 고 가상 

트   상    상에 걸쳐  첩 는 실시 태 들   도들 다.

도 29 는 헤드 착   클라우드  여, 닝   계산   라미 들  여러 다

 헤드 착 들과 공 는  실시 태   도 다.

도 30  2 개  상  헤드 착 들   여, 가상 트   는 2

개  상  트웨어 리 들  여  공 고 업 여 2 개  상  트웨어 

리 들 사 에 돌  는  실시 태   도 다.

도 31  상  트웨어 리 들  여  공 고 업 는 여러 사 들   

 도 다.

도 32 는 2 개  상  컴퓨  들  여, 2 개  상  워드 싱 리 들  

여  공 고 업 는  실시 태   도 다.

도 33  도 34 는 헤드 착  여, 쳐들   커맨드들  식 고,  1 커맨

드   2 커맨드가 연 여 검   그 커맨드들    커맨드들  싱 는 실시 태 

들   도들 다.

도 35  도 36  헤드 착  여, 쳐 커맨드들  식 여 사 가 가상  

 여 가상 트  어   도  그 생  가상 트 상에 "가상 트  "

 링 는 실시 태 들   도들 다.

도 37  쳐  라 / 는 RGB  거리  라 ( 는 라들)  여, 가상 트

상에  들  택   사  가락에  어 는 가상 포   "가상 트 

 "  공 는  실시 태    도 다.

도 38  도 39 는 헤드 착    여  공 고 사  업  가능 게 는 

어  어  시    클라우드   시    도들  타낸다.

도 40a 는 쳐  라  라  여, 가상 트가 헤드 착  상에 크게 링

 도 는 가상 포   는 "가상 트  "  공 는  실시 태 시

   도 다.

도 40b  도 40c 는 쳐들  검 고 사 에게 사  (projection)   도 는 듈식 

 여 가상 트  링 는 다  실시 태  타낸다.

도 40d 는  상  쳐들  검  미지    사 에게 편리  에 사

는  실시 태   도  타낸다.

도 41  여러 실시 태들과 사 에   컴퓨   컴포 트 도 다.

도 42 는 여러 실시 태들과 사 에   컴퓨   컴포 트 도 다.

 실시   체  내

여러 실시 태들  첨  도 들  참 여  다.     가능  경우에는 언 , 동  는 사[0011]

들  지   동  참  들  도 들 에 걸쳐  사 다.     특  들  들

에  참 들  시  들   것 , 본  는 특허청  에 는 것  도 지

는다.

단어 " 시 "  본원에  "  , 경우, 는 시  능 는 것"  미 는  사 다.     본원에[0012]

 " 시 " 것    가 드시 다  들에  람직 거  는 리  것
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 는 것  니다.

본원에  사   같 , 어들 "  "  " 드헬드 " 는 룰러 들, 마트폰[0013]

들, 태 릿 컴퓨 들, 개   보단말들 (PDA's),    신 들, 티미 어  가능 룰

러 들,   시  (GPS) 신 들,  게  어 들, 들,  그램가능 

 리  포 는 사  개   들    지 ,  통신 트워크  통신

도  , 웹 라우  갖는다.

본원에  사   같 , 어들 "컴퓨 ", "개  컴퓨 "  "컴퓨  " 는  거  미래에[0014]

개   그램가능 컴퓨  시  지 다.     람직  실시 태에 , 컴퓨 는 본원에  

는  같  트워크에 커 링  것 다.     컴퓨  시  본원에  는 들  는 

 실 가능  트웨어 들   도 다.

본원에  사   같 , 어 "컴포 트", " 듈",  "시 "  컴퓨 -  엔티티, 어  (either) [0015]

드웨어, 드웨어  트웨어  , 트웨어, 는 실  트웨어 (software in execution)  지

는 것  도 다.      들어, 컴포 트는  상에  실 는 , , 트,

실 가능  것, 실  쓰 드, 그램, / 는 컴퓨  도 지만 에 지 는다.     시 , 

 상에  실 는 리 과  가 컴포 트  도 다.      상  컴포 트들  

 / 는 실  쓰 드 내에 상주  도 ,  컴포 트는  컴퓨  상에 컬라 거  /

는 2 개 상  컴퓨 들 사 에 산  도 다.

본원에  사   같 , 어 "헤드 착 " (HMD) 는 거리   쳐 고  [0016]

에 링크   능  갖는  지 , 는 헤드 착 에  그리고 도 16 에

타낸  같  별개   도 다.      실시 태에 , 헤드 착  (10) 는  

 CPU ( 컨 ,  폰, 태 릿 컴퓨 , 마트폰 등  ) 에   도 , 여

헤드 착 들 어 시  (1610) (도 들에  "VIRT 어 시 ")   싱   

 (1605)   상에   도 다.     다  실시 태에 , 헤드 착 는 ,

리,   라  포  도 다.      실시 태에 , 헤드 착  (10) 는 경

( 컨 , 룸 등)  보  닝 거  는 집 는  상  들 ( 컨 ,  , 라

등)  그 집  보  다   ( 컨 , ,  2   등)  신 는  포

는   ( 컨 , 마트폰 등)  도 다.

다  실시 태에 , 헤드 착 는 , 컬  트워크, 는 다  컴퓨   [0017]

    포  도 다.     다  실시 태에 , - 는 들 상에  

미지들  사  가능 게   헤드 착 에 연  도 다.     헤드 착 는 경량

 것  람직 ,   착  편 게    는  거운  컴포 트들  사  도

다.     헤드 착 는  사  / 쳐 들  신 도  동 가능  도

다.     러  쳐 는  들   보  커맨드들 는 식  사  쳐  도 

, 는 컴퓨  에  식   그  여  는 커맨드  실 게  도 다.

어 " 어- - 어 트워크" 는 지  는 미래에 개  도 는   어- - 어 트워크 [0018]

 포 는 것  도 다.      실시 태들  트   (HTTP) 시징  는

어- - 어 트워크들  참 지만, 러  참 들  단지 들  능  뿐  특허청   

 특  트워킹 에 지 는 것  도 다.

참   , 여러 실시 태들  능  시 는 들  트워크들   1   2 트워크들 는[0019]

사 들  지 거 , 는 트워크들  사  A  사  B  지  도 다.      들어, 

1 사 는 "사  A"  지  도 고,  2 사 는 "사  B"  지  도 다.     도 들 

들에  러  참 들  고 트워크  사  참 들  단   사 , 라 , 여

러 실시 태들   개  트워크들  사 들  지원  에, 특허청   단지 2 개  

트워크들 는 단지 2  사 들  거 , 는 특  사 들  특  트워크들에 는 것

 도 지 는다.

여러 실시 태들  다  컴포 트들,   듈들  포  도 는 시 들  에  시  것 다.[0020]

 여러 시 들  가  컴포 트들, 듈들 등  포  도 , 도 들과 여  컴포 트

공개특허 10-2013-0136566

- 19 -



들, 듈들 등  포 지  도 는 것  고  것 다.     들 근 들  

 사  도 다.

도 1  돌 가 , 여러 실시 태들  컴퓨   상 들  다  사 들과  업들  [0021]

게   는 강 실 경험  공  , 헤드 착  (10)  여 , 커   (16) 상에

 가상 트 (14)  링   게 다.     여러 실시 태들  미지  헤드 착 거

는  착  ( 컨 , 사  , 어  는 들 상 , 는 에 ) 라  쳐 는 것  포

도 다.     참   , 어 "  착 (body mounted)"  본원  특허청  에  사

  같  헤드 착 (head mounted)  포 다.      실시 태에 ,  라는 헤드 는  착

  라  도 , 는 가  미지들  삼각   통  미지 내

트들 지  거리들      는 미지  생  도 다.     

는 가 , 헤드 착 는 미지 내  여러 들 지  거리들    는  상

거리  들 ( 컨 ,   는 닉 지  (sonic  range  finder))   포  도 다.

래에    는  같 , 여러 실시 태들에 , 다  상  들  거리  들 

고리 들  사 에  뷰 는  내  트들 지  거리들   , 미징  에

  도 다.     ,  보다  많      헤드 착 에 사  

도 다.     라 ,     , 헤드 착  상에 포  도 는 거리 

들  여러 집 체들  들  본원에  집  는 개별  "거리 들"  지 다.

, 헤드 착  (10) 는 ( 컨 ,   감지 에 )  쪽/ 래쪽/   그리[0022]

고 라  (그 뷰  ) 사  헤드 / 에    에 단독

 는 여 공   는  들,  , 가 도계들, 들,  들,  

들, 계 는   들   들  포  도 다.     , 헤드 착 는 /우

  동에    에 공   는   들, 컨   

 가 도계들  포  도 다.     , 헤드 착  쪽/ 래쪽    ( 라 ,

사  뷰  ) 에   공 도   들 (가 도계들, 들,  들,

 들, 계 는   들,  들,   들  포 )  본원에  "  들

(orientation sensors)"  지 다.

시  라에  미징  도 는 쳐들  통  루어질 도 는 사  들  식 고,[0023]

미징   내에 가상 트들  포지 닝   들 는 들  식별 도   도

다.     미지 내  식  트 지  거리는  미지 / 는 거리  집  

 결  도 다.     헤드 착  (10) 는 도 16  참 여 래에    는

 같 , 마트폰 는 다   에  같  헤드 착 는 별개  도 는 

에 미지  거리   공 고 그    보  신  도

다.     경에  헤드 착  시키고 여러 들 지  거리  여러 들   결

는  는  가상 트가 각각  사 에게   각각  사 에

 보여지도 , 다  사 들에  착 는 각각  에   도 다.     ,  

는 닝  3 차원 (3D) 경  지 에  시 트들  게 참  각각  헤드 착 

가  공간에  동 에  라  그  신    각  삼각 량 여,  동시    맵

(Simultaneous Location and Mapping; SLAM) 동 들    도 , 계   도 다.

 실시 태에 , 헤드 착  (10) 는 쳐  미지에   1 커  (16)  타내는  1 사[0024]

  신  도 다.       다  사  들   ,  , 튼 누 ,

헤드- 착 라  고 여 는 식가능  쳐, 미리 결  시간 주  동   계  지 고

는 미지  사 에  식 는  맞  시  (focused gaze), 는 다  식가능   태

 도 다.      1 커  (16)  헤드 착  (10)  라에  득 는 미지에 

트   1 에  도 다.     헤드 착  (10) 에 커 링  는 그 내  는

가상 트 (14)  생 고, 가상 트 (14)   에 는 헤드 착 는 

착 라에  거리   포 , -  라미 들  계산  도 다.     사 가

지  커 에 커  가상 트 (14)  도  택  , 헤드 착  (10) 에

커 링  는 그 내  는  통  볼  가상 트가  1 커  (16) 상에 

는 것  타 도  가상 트 (14)   상에 ( 는,  통 ) 링  도 다.
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   가상 트 (14) 는  들어, 트, 그래 들, 미지들  3D 상들  포 ,  가상 

트 (14)  도 다.     런  시  , 러싸는 경 내  지  들에/상에  가

상 트들  사는 가상 실  경험  생 고 가상 트  사  상 들  가능 게  

다.     여러 실시 태들  가상 트들  지  산들 ( 들, 쳐들, 들 등) 과  연 런

상 들  가능 게 다.     가상 트들  지  산들과  런 연 런 상 들  쳐

어들,  들, 가상 트   들  라  (highlighting)  등  포  도 다.

  식가능  쳐들  헤드 착 들에  가능  쳐 사  (gesture dictionary)  

태  거  는 직  도 다.     런 쳐 사  포크 (pokes),  (pats), 탭 (taps), 시

(pushes), 내  (guiding), 릭 (flicks), 닝, , 그래   링 (grabbing and pulling), 미지

들  닝   닥  펼  상태   들 (two hands with palms open for panning images), 드

( 컨 , 거 ), 가락들  상  만들  ( 컨 , "OK" 사 ),   (swipes)  포  도

는 쳐들  식   동  는 들   도 ,  쳐들 는 생  

에  (사  여) 가상 트     상에 , 주 근 게, 는 그

 어드 싱 여  도 다.      , 여러 실시 태들  가상 트들과  연 런 상

들  가능 게 ,  상 들  쳐 어들 는 다   어  들  포  도

다.

여러 실시 태들  상  들  헤드 착 들  여  도 다.      헤드 착[0025]

들  사  미지들  그라운드  상에 첩 어 타 는 상태 , 사 가  

어   뷰   게  도 다.     다  실시 태들에 , 헤드 착 는 룸  사

 뷰   차단 다.      실시 태에 , 헤드 착 는 가상 는 강 실 경험  공

다.     룸에  트들  보  , 사 에  착  라 는 라들에  득 는 미지

들  룸  뷰  헤드 착  상  사 는  사  도 다.      실시 태에 , 가상 

트들  헤드 착  상에 사  미지들에 가  도 므 , 에 라  라들에  

득 는 실  미지들만큼 진짜처럼 타 다.

헤드 착 가  ( ,  차단 ) 실시 태들에 , 헤드 착  (10) 는 택  [0026]

커  (16) 에 커 어 타 도 , 가상 트들 (14)  에 포  상태 , 사  에

 미지들   도 다.      실시 태에 , 미징 들  헤드 착 는 

  상  사  에  미지  사 다.     사 가 그  게

도   ,  사 는  헤드  착   상  헤드  착  라들  득 는  미지들

뷰 다.     것  사  들   미지들 , 특  사 가 어 쳐   그 

는 그  들  동 고   링 는 것  포  도 다.     가상 트 (14) 가 특  

에 커 , 가상 트는 사 가 커  눈  돌릴  에 타 지  것

다.     헤드 착 가 - 착 라들  득 는 미지들  포 , 헤드 착 에

 생 는 미지들  시 므 , 시  가상 트들  그라운드  에 타 도   

들   도 다.     라 ,  에 , 가상 미지가 사  들   헤드 착

 상에 시 , 사  들  사 에게 보 지  것 다.     그 결과, 가상 트는 

리드 고 (solid)  것  타  도 다.      실시 태는 동   상에 시 는 가

상 트들과 결 는 사 -착  라들에  득 는 실  미지들  는 것  포

는 가상 는 강 실 경험  공 다.

헤드 착 가  ( , 사 가  통  그라운드  볼  는) 실시 태[0027]

들에 , 헤드 착  (10) 는 가상 트가  통  사 에  보 는   1 

커  (16) 에 커 어 타 도  그 생  가상 트   도 다.      ,

사 는    헤드 착  뷰  도 , 여 , 크,  

벽들과 같  실 계 트들   그 시 가능   내에 가상 트들  는 헤드 착 

 통   시 가능 다.     시 가능  가상 트들 (14)  실 계 트들 (16) 에

커 거  는  도 다.      실시 태는 가 -쓰루 (see-through) 는  -쓰

루  강 실 경험  공 여, 사 가 가상 트들  실  들에 는 실  들에 고 어

타 는 상태   통  실 계  보는 것  허 다.

 들어, 가상 트 (14) 는 평  크린 과 슷  도 , 도 1 에 시   같 , 실[0028]
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계 트 는 실 계 벽 (16) 에 거  는 " 커"  도 다.     사 가 그 는 그  헤

드  동 에 라, 가상 트 (14) 는 보통  (10) 상에  사  가시 에 라 동

것 다.     그러 ,  실시 태에 , 가상 트 (14) 는, 사 가 그 는 그  헤드  돌리  실 계

평  가  상에 는 과 사 게, 커  (16) 상에 는 것  타 다.

 실시 태에 , 사 들  사 가  1 커  택 는 과 사   커  (16) [0029]

동시킬 도 다.     사 는  태 크에  상  커  람직  것  견  도 

다.     헤드 착  (10) 는  1 커  (16) 과는 상  미지 내  새 운 는  2 커 

 (16)  타내는  2  (   등  쳐, )  신  도 다.      2

커  (16)  미지에 트   2 상  에  도 다.     ,  1   2 커 

들  지  도 ,  1   2/   지   헤드 착  라들

 뷰에 지  도 다.      들어,   도 2 에 타낸  같  크탑 (16)  것

, , 다   도 1 에 타낸  같 , 평 벽 (16) 는 천  도 다.      들어, 

1 사 는 개  사    1 커  (16)  택 고 그 다 에 상  지리  에   2

사    2 커  (16)  택  도 다.      실시 태에 , 사  들  보  

들,     (키보드  는  마우 )   여  공 는  들,  검  쳐들  도

거 , 는 상  사 들에  공  도 다.     헤드 착  (10) 에 커 링  는 그 내

 는  2 커  (16) 에 는 헤드 착 는  착 라에  거리   포

, 라미 들  계산  도 다.     헤드 착  (10) 에 커 링  는 그 내  는

그 다 에 가상 트가 택   2 커  (16) 에 커 어 사 에게 타 도  그 생  가상 

트 (14)  생  도 다.     다  실시 태에 , 헤드 착  (10) 신 는 가 ,

 가 가상 트 (14)  택  커  (16) 상  사 는  사  도 다.     

는 별개  듈식  도 거 , 는 헤드 착  (10) 내에 포  도 다.

도 1  헤드 착  (10)  는 사  시 다.     헤드 착  (10) 는 사[0030]

여 , 벽 (12)  과 같   들  가상 "평  크린" (16)   지   게  도 다.

사 는  커맨드  여   (16)  식별  도 다.     다  사 들에게 공통 트

워크 는 에  헤드 착 들 (10)  착  , 그들 사 들   는 

가 동  가상 트 (14)  동시에 볼 도 는 , 것  마  실 계 트  것처럼 가상 

트에  업  그룹  가능 게 다.

헤드 착  (10) 상   동 는 는 사 가 그 /그  헤드  돌  택  [0031]

커  (16) 에  동 에 라 가상 트 (14) 가 커  (16) 에 커 어 타 도 , 생

가상 트 (14)   미지  계  업 트  도 다.     라 , 사 가 룸 여

 동 거  돌 다닐 , 가상 트 (14) 는 리   (16) 상에 고  채 는 것  타  

도 다.      과 (impression)  지 는 , 는 그  상, 사   가 커 

 사  뷰  에 매 도  가상 트 (14)    도 다.     가상 트들

 상, 사    는 것  몰  (immersive) 가상 는 강 실 경험  공 는 것  도울

도 다.     사 가 가상 트 (14)  다  커  동   미리  특  

 , 가상 트 (14) 는 고 견상  커 에 착  채  도 다.     것

가상 트 (14) 가 각각  사    뷰  에 계없    업  도 

에, 사 들  그룹 간 업에  도 다.      들어,  1 사 는 커  상  미 어

거  는  2 사 에  주어진 리  볼 도 다.     것   1 사 가 단 없  

커  (16)   룸 내  상   는 트  변경  도 다는  고는 가상 트

(14) 가 평  크린과 사  실 계 는 리  트    1 사 에게 여  것 다.

 에 , 가상 트 (14) 는 업  도 는 트웨어 리   [0032]

도 다.      들어, 가상 트 (14) 는 트, 미 어,  채 들, 들,  워드 

싱 리 들, , ,  들,  트워크 포 들, RSS 드들 등  포  도 

다.     러  트들     능  도 다는  고는 트들

래  평   상에 타 는 과 사 게, 커 에 는 상에 고 어 타 도  

 상에 시  도 다.     게다가, 택  에 커  가상 트  사 는  

트가  크거  는  지도  사 에  어  도 다.     다  실시 태에 , 가상 트
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(14) 는 -평   -직사각  들 상에 링 거 , 는  는 견상  3 차원 상  

링 는 것처럼, 상   가질 도 다.     헤드 착  상에  가상 트 (14)  

리  사 들  마  리  경  었  것처럼, 트  보고 트  상 는

것  허 다.      실시 태에 , 가상 트 (14) 는 각각  사 에게 상 게 보  도 다.

 실시 태에 , 가상 트 (14)  는 리   (16)  에 커 지 는 3  차원  도 다.[0033]

 실시 태에 , 가상 트 (14) 는 공간에  는 것  타 는 3 차원  도 다.     

실시 태에 , 사 는  가상 트 (14) ,  공간에 , 가상 트 (14) 가 벽들, 

닥들,  가  등에 상  도 는  공간에  택  3  차원 에 커  상태  볼 도 다.

 실시 태에 , 가상 트 (14) 가 공간에  특  에 커  , 트는 사 가 그 /그

 헤드  동 여 커  주변 , 라 , 가상 트 주변  동 에 라  동 는 것

 타 지  것 다.      들어, 가상 트 (14) 는  공간에 , 미리 결  3-D 에 

커 어 타 도 ,    상에 시  도 다.      실시 태에 , 는

사 에게 시  가상 트 (14)     는  는 들  

라는 트   도 다.     는 검  쳐 ( 컨 , 가락  공간에   지

 가리키는 것)  통   커맨드  식  도 거  는 가상 트 (14)   공간에

  라는  커맨드  식  도 다.     는 타낸 공간 지 에 커

가상  트  (14)    도  거 ,  는  가상  트  (14)  가  공간에   

(illusion)  갖도  가상 트 (14)  헤드 착  에  도 다.     사 가

 공간에  가상 트 (14) 에  동 에 라, 그에 라  가상 트 (14)  , 사 ,

 가  변  도 다.      들어, 가상 트 (14) 는 벽에 게 트   공간, 

는 지   그리고 도우   에 커  도 다.      , 사 들  룸에  

 가상 트 (14)  돌 다님  가상 트 (14)  든 들  검사  도 다.

여러 실시 태들에 , 가상 트 (14)  택  커  는 공간에  지 에 커 라는  다[0034]

 상  들  공  도 다.      들어, 헤드 착  (10)  연 는 라, 는

헤드 착  (10) 에 동 가능 게   2 라는  사  동들   도 다.

  는 미지들  신  도 , 검  고리   동들에 여 사 에  루

어진 미리 결  쳐  검  도 다.      들어, 사 는  가리킬 도 , 여  시

 에  특    도 다.

 들어, 사 는 룸에  특  실 계  커  것  도 다는 것  쳐  타낼 도[0035]

다.     는 미리 결  쳐가 검   미리 결  쳐에 는 커맨드  실  도

다.      들어, 는 사 가 특   가리키고 다는 것  검  도 다.     

는  검 고 사  가시 에   각도  결  도 , 가상 트 (14)  사

가  결  각도에 는    가리키는 특   상에 커  도 다.

 들어, 사 는 크탑  가리킬 도 다.     는 사  동들   도 [0036]

, 검  고리  그  미지들에  도 다.     시  사   펼  상태  검지

가락  가리키고 지 가락들  주  는 것  미징  , 는 런 미지  사  

쳐  식 고 는 커맨드  여, 가상 트 (14)  사 가 가리키고 는 크탑 상에

커  도 다.      들어, 사  가락   에 여 그것  커  식별 ,

헤드 착 는 가상 트 (14)  그 에 커  것처럼  도 다.

다  에 , 사 는 가상 트 (14)  동시  그것  상  커  (16) 상에 " " [0037]

원  도 다.      달  , 사 는 헤드 착  (10) 에 커 링  가 식

도 는  2 미리 결  쳐  공 거  는 실  도 다.      2 미리 결  쳐는 쳐

 미지 내   커  (16)  지 는  커맨드  같 ,  1 커  지 는

사  것과 동  도 거 , 는 상  쳐  도 다.     많  상  쳐들  루어질 

, 본 개시   내 다.      들어, 검  미리 결  쳐는 "OK" 사 , 주 ,  드

(open hand),  가락  가리키 , 2 개  가락들  가리키 , 3 개 는 4 개  가락들  가리키

, 펼   (outstretched hand),  , 들 ,  상  가락들  동,   동 ( 컨 ,

 동), 는 다   동들  도 다.
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, 커  (16)  지   다  들 는 커맨드들에는, 헤드 착  (10) 상에 는 에 커[0038]

링 거  는 에 커 링 , 결  헤드 착 에 커 링  마 크 폰에  신  

 공  도 다.     헤드 착 에 커 링  는 헤드 착  내  는 마

크 폰   신 들  신  도 , 러  신 들   식 들  여 

싱  도 다.     는  커맨드  식   그 신   신 들  리에 

 상  커맨드들   들과  도 다.      들어, 는 어느 도  미리 결

 커맨드 워드들에   들  니 링  도 다.      , 사 는 커맨드 키워드

말 지 고, 동료들  다  트워크  사 들과, 컨 , 가상 트들   , 

도 다.     는 특  미리   커맨드들, 는 미리  주  커맨드에  

커맨드들 ( 컨 , "컴퓨 " 는 "실  (execute)" 등) 에 직 답 도 , 검  고리  신  에

 도 다.      들어, 사 는 " 크 상에 미지  커 라 (anchor image on desk)"  말

여,  여 , 가상 트  헤드 착  라  시  내  크에 커 게  도

다.     헤드 착  (10) 에 커 링  는 그 내  는 들 어들  커맨드 

식 고, 는 들  여, 가상 트 (14)  크 는 커  (16) "상" 에 커  

도 다.

다  실시 태에 , 는 커맨드 들  검 지만, 그 다 에  커맨드   에 [0039]

 도  그램  도 다.       트에  그룹 업 동  도 지  쳐에

 는 도 지   커맨드에  가상 트 (14)  도 지 게 동시키는 것  

는  리  도 다.      실시 태에 , 가상 트 (14) 는  는  커맨드가 신 지 는

다  커맨드에 답 여 에 , 동 는 커 지  것 다.      들어, 는 쳐 커

맨드들  식별   라  미지들  싱 고/ 거  단  워드 는 과 같   커

맨드들  식별   마 크 폰  신   신 들  싱  도 다.     쳐 는

 커맨드가 식  , 는 사 에게 그 커맨드  고    것  트

도 , 여    튼 누 , 어, 리  쳐, 는 들  들  태  도 다.

   가   는  커맨드  식  ,  1 식  쳐 는 가청 커맨드  연  커

맨드  실  도 다.      커맨드가 신 지 , 는 검  쳐 는 가청 커맨드

시  도 다.

다  실시 태에 , 라  가진 마트폰과 같   컴퓨  는 헤드 착  착[0040]

고 지  사 들   '매직 '  동  도 다.      실시 태에 ,   링크

 통  시 에  컴퓨   가진 사 는 가상 트들    상에

뷰  도 다.     것  그들 사 들  헤드 착  없  헤드 착 들 상에 타

는 과 사  , 커 과 같  미지에  가상 트들  들  뷰 는 것  허

다.      들어,  1 사 는 벽 는 다   상에 커 어 타 는 것처럼  2 사 가 가상 

트 (14)  뷰   도 , 미지   2 사  마트폰 는 PDA  통신 는 헤

드 착  상에  벽에  가상 트 (14)  뷰  도 다.     다  실시 태에 는,

듈식  들   에 링크 어, 가상 트들  미지들  사 는  사  도

다.

여러 실시 태들에 , 헤드 착 들 (10)  2 개 상  들 사    가능 게[0041]

여 2  상  사 들  들, 들  가상 트들과 상 여 업가능 게 는  통신

능 들  포 다.      , 헤드 착 들 (10)  사 들  3 차원 가상 트들과 상

여 여러 들  뷰 가능 게 는 가상 는 강 실 경험  공 는 것과 같 , 가상 

트들 상에 걸쳐  다  사 들에  업  게  도 다.     런 업 경험  가능 게 

 , 헤드 착 들 (10)  그들  각각  들 상에 링   3 차원 가상 

트 들 / 는  트들   신  도 다.     헤드 착 들 (10)   트워크

들과 같  다  컴퓨  들   맵들  3 차원 가상 트 들 / 는  트

들과 같   들  신  도 다.     , 업에  헤드 착 들   상에

 생  미지 는 헤드 착 들, 는 -참가 들에  사 는 마트폰들 는 태

릿 컴퓨 들과 같  다   들  신 고 들 들 상에  어, 다  사람들

 그 업  가상 는 강 실 경험  뷰 가능 게  도 다.     헤드 착 들  착 거
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 는 마트폰 는 태 릿과 같  다    여 업  뷰 는 다  사람들

가상 트들  그들과  사  상 들  볼   뿐만 니라, 헤드 착  사 들 

에  보 는 가상 강들과  상  능 들  가질 도 다.       상  과

 키도  강  는 것, 상  역 는 커 지  리   상에 는 것 (새 운

강  그 공  경험에 과  가 는 것), 그리고 공   실 과 쳐 / 는  

들  통  상 는 것  포  도 다.     가상 경험에  런 변경들   변경  다  사

들에  착  헤드 착 들에  도 다.

도 2 는  1   2 헤드 착 들 (10a, 10b)  여 크  탑 (16) 과 같  에 [0042]

커  가상 트들  뷰 는 2  사 들  시 다.     시  에 , 커  (16)   1 헤

드 착  (10a) 에  는 미지 내에 트 는 크 탑  (16) 에 다.

   헤드 착  (10a) 는  시에  가상 크린  도시 는 가상 트 (14a)  생 고 마

 크 탑  (16) 에  것처럼 가상 트 (14a)   도 다.      1 사 가

, 우  는 쪽  라보 , 가상 트 (14a) 는 헤드 착  (10a)  시  내에  동 지

 것 , 신 리에 커 는 것  크탑  (16) 상에 계   것 다.      들

어, 가상 트 (14a) 는  1 사 가 커  (16)  눈  돌리  헤드 착  크린

내에  상 타 지  것 다.     , 가상 트 (14a) 는  1 사 에게 커  (16)  평

  타 는 것과 같  , 상  사  시  도 다.     라 , 가상 트

(14a) 는 트  상  사   커  상  사 는 것  는 상 

사   도 다.      달  , 헤드 착  (10a) 에 커 링  는 그 내

 는 커 에  는 상에 가상 트 미지  생   헤드 착 는  착 

라 (10a)  거리 들에  거리   포  상 라미 들  계산  도 다.     러  계

산들  헤드 착 에 시 는 미지  산  , 리 진  사 고리 들  

도 다.     통상  경험 ( 컨 , 통상  클리드  사들) 에 는 미지   

싱  고  가상 트 (14b)   사 가 트들   어  볼  게 는

  상에 시 , 그 결과는 가상 트들  실  트들  동 는 것

타 도  사  감각들    다.

업  들  ,  2 사 는 동  리  공간 내에  동  가상 트  뷰  [0043]

 2 헤드 착  (10b)  착  도 다.      2 헤드 착  (10b) 내   는

 2 헤드 착  (10b) 에 커 링  는 가상 트  사 - 택  커  (16) 상에

링  도 다.      2 헤드 착  (10b) 는 가상 트 (14b)   1 헤드 착 

(10a) 에  지  것과 동  커  는  상에  도 다.      2 사 는 

 2 헤드 착  (10b)  통  보여지는 것처럼 가상 트 (14b)  링   상  

 는 커  지  도 다.      2 헤드 착  (10b)  여  가상 트 (14b) 

커  상에  2 사    링   게  ,  1 헤드 착 

  2 헤드 착  신  는 상 는 트  포  도 다.      

는  2 헤드 착   여 ,  2 사  뷰  에 는 가상 트  

 미지  링가능 게  도 다.      가상 트 는  ,  들  

(fill) , 는  2 헤드 착  (10b) 내  에  는 3 차원 트 링 듈

에  사  도 는 사  링  태  도 다.

 들 는 상 들에 ,  2 헤드 착  (10b) 는 커  (16) 에 커  가상 트[0044]

타내는  1 헤드 착  (10a)  미지  신  도 다.     런 경우,  2 헤드

착  (10a) 내 는 에 커 링  는  1 헤드 착  (10a) 에  생  

   링크  통  신 고, 그 신      미지들  간단

 도 다.     본 원에 ,  2 사 는   커  가상 트 (14a)   2 헤드

착  상에   1 사   뷰 다.     라 ,  에 ,  2 사 는 

 는 TV  같   1 사  뷰  경험  경험  도 다.       1-사 -   1 사

가  2 사 에게 트 닝   어  것  는  보여주고 거  는  2 사 가  1 사

 동들  감독 고   같 ,  상 들에  매우  도 다.      상 에 , 

링크  통   는 간단     트림  도 ,  2 헤드 착 는 가

상 트들  가  싱 는 링  그 신  미지  헤드 착  상  간단
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사  도 다.     래에  는  같 ,  1 헤드 착    미지 

는  다  사람들   1 사  가상/ 강 실 경험  뷰 여 공 가능 게   ( 컨 , 

트워크,  는 어- - 어   링크  통 ) 마트폰들, 태 릿 컴퓨 들, 랩탑 컴퓨 들 는

  들과 같  다  컴퓨  들  신  도 다.

 2 헤드 착  (10b) 는 가상 트 (14b)  크 탑  (16) 상에  도 다.[0045]

   ,  2 사 는 가상 트 (14) 가 어  는 다  커  지  도

다.     가상 트 (14a) 가  1 커  (16) 상에  ,  2 헤드 착  (10b)

는  2 사  에 게 타 도  트  사   상   도 다.      들어,

2  사 들   는 크  어느  상에  동  트  보고 , 트는 마  실

 트  것처럼 사 들   에게 거꾸  타  도 다.     ,  사 들

가 트   뷰 도 , 동  트  동   뷰  도 다.

 들어,  2 사  (10b) 가 크탑 커  (16) 에  가  동 , 가상 트 (14b) 는 [0046]

커질 도 다.      2 사  (10b) 가 크탑 커  (16)   리 동 , 가상 

트 (14b) 는  질 도 다.     ,  2 사  (10b) 가 평에  그  시키 , 가

상 트 (14b) 는 사 게, 크탑 커  (16) 에 커 는 것  타 도  그  보상  

도 다.     가 , 사 는 그 /그  들  들 , 마  가상 트  어 없 는 듯

  (sweeping) 는 것, 가상 트  러 가락들  클 는 것 (closing) 는 가상 

트 (14b)  는 것과 같 , 트 (14b)   닫거  는 거   트

(14b)  상 는 것  타 는  동  도 다.     가 ,  2 사  (10b) 는

가상 트 (14b)  링 는 시 고 시도 는 쳐들  실  도 ,  링 는 싱

 커맨드    다.     에  언   같 , 식가능  쳐들  포크, , 탭, 시,

내 , 릭, 닝, , 그래  드 링, 미지들  닝   닥  펼  상태   들 (two

hands with palms open for panning images), 드  ( 컨 , 거 ), 가락들  상  만들  ( 컨

, "OK" 사 ),   포  도 는 쳐들  식   동  는 들  

도 는 쳐 사 에  도 ,  쳐들 는 생  에  가상 트  

  상에  는 주 근 게  도 다.      , 사 들   (16) 에 커

 가상 트 (14b)  실 계 트에  쳐들  여 상 여, 가상 트들과

상 들  습 는  직 고 게  도 다.

래에    는  실시 태에 , 헤드 착 들  미지들   상  사 도[0047]

들에  체  도 다.     러   실시 태에 , 사 들  동 들  경험  에  

  같 , 헤드 착 들  는 것과 사  도 다.     , 새 운 미지 리

 들  개 에 라, 러  들  실 계 커 들과 께 가상 트들  링 고 그들

 들  사 에  뷰 는 여러 실시 태들   도 다.

도 3  2  사 들   마주보고 라도 가상 트가 각각  사 에게 래가  ( ,[0048]

래가 거꾸 가 니게) 타 도  헤드 착 들 (10a, 10b)  착 고 는 2  사 들에

게 시 는 가상 트 (14a)  시 다.      가상 트  체-  (self-orientation) 는 

 사 들  트  ( 컨 ,  차트)   뷰 는 것  허 다.

에  언   같 , 가상 트 (14a, 14b)   리  헤드 착 는  착 라[0049]

여  (16)  미지  쳐 는 헤드 착  (10a) 에   도 다.     미지

는 헤드 착  (10a) 에   도 거 , 는  -   통

뷰  도 다.      1 사 에  가상 트 (14a) 는 헤드 착  (10a) 상에  

 도 다.      1 사 는  2 가상 트 (14b) 가  2 사 에  생 어  다는 것

타내는 신   1 헤드 착  (10a)  여 만들 도 다.      1 사 는  쳐

미지에  커  (16)  타내는  공  도 다.     헤드 착  (10a) 에 커 링

는 그 내  는  1 사 에  택  커 크 탑  (16) 에 는 헤드 착 는

 착 라 (10a) 에  거리   포 는 라미 들  계산  도 다.     헤드 착 

 (10a) 는 가상 트 (14a) 가 커  (16) 에 커 고  1  포 도 , 그 생  가상

트 (14a)  다.      1 가상 트 (14a) 는 그 다 에 마   1 커  (16a) 에
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 것처럼 에   1 헤드 착  (10a) 상에  도 다.

도 3 에 ,  2 헤드 착  (10b)  착 고 는  2 사 가  1 사  마주  다.[0050]

   2 헤드 착  (10b) 는 크탑  커  (16)  것  택 는  신 거  는

그 택  커  (16)  식별 는  1 헤드 착  (10a)   신  도 다.

    보  여,  2 헤드 착  (10b) 는 집어지지 게 그리고  2 사 에  

 타 도  재  가상 트 (14b)   생  도 다.       생

 ,  2 헤드 착  (10b) 는 그   상  에  그     같

, 링 는 가상 트에   신  도 다.      2 헤드 착  (10b) 는 가상

트    ,    결    1 사 에  택  커 

 ( 는,  2 사 에  택  다  커 )   도 다.     것  링  트

   래 는 커 과 매   트   상 ,  트  사  각도

결 는 것  포  도 다.     라 , 도 3 에 시   같 ,  2 사 는 크 탑  (16)

에 커 지만  2 사    동  가상 트 (14b)  뷰 다.

 실시 태에 ,  1 헤드 착  (10a) 는  헤드 착  통신 는 다  컴[0051]

퓨  는  2 헤드 착  (10b) 에  가상 트 (14b)      결

 도 다.      경우,  1 헤드 착  (10a) 는  여   2 사   는 

2 헤드 착  (10b)   결 가능 게 에  보  신  도 다.      들어,

 2 사  미지들   2 사    뷰   결    1 헤드 착  상  

라들에  쳐 고  들  여 싱  도 다.       1  헤드 착 

(10a) 는 그 다 에 그 결  사  에 여  2 사  (10b) 에  가상 트 (14b)  

 는 , 가상 트   2 헤드 착  신  도 다.

여러 실시 태들에 ,  2 사 는 가상 트 (14b)  , 사 ,  상 ( 컨 , )  어[0052]

거  는 변경    2 헤드 착  (10b) 에 들  공   다.      들어, 검

쳐  커맨드  는  2 사 는 가상 트 (14b)  리들  드래그 여  크거  는

 게 만들 도 다.      다  ,  2 사 는 가상 트 (10b)  고, 새 운 

리  는 가상 트  열 도 다.

도 4  에 시   같 ,  동  가상 트  뷰 는 2   사 들  동  룸에  가[0053]

없다.      들어,  1 ,  들어, , 리지 (Cambridge) 에 는,  1 헤드 착 

 (10a)  착 고 는  1 사 는  1 커  (16a) ( 컨 , 벽) 에 커  가상 트 (14a)

( 컨 , 리  는 그래 )  뷰 고,  탑과 같  매우 상  커  (16b) 에 커

가상 트 (14b)  뷰  도 는,  2 ,  들어, 리포니  샌 에고 (San Diego) 에 

는,  2 헤드 착  (10b)  착 고 는  2 사  가상 트에  업  도 다.

   헤드 착  (10a) 는 들 (10a  10b)  상   사 들  여    

통신 링크들에  리 들  공 는 것  허 는 당업계에  는  컴퓨  트워크  통

  2 헤드 착  (10b)  통신  도 다.

 들어,  1 헤드 착  (10a) 는 통신 트워크  통 ,  2 헤드 착  (10b) 에 [0054]

  2 가상 트 (14b)   는 신    2 사  (10b) 에  그   2 가상 

트 (14b)  생 는 신  신  도 다.      2 헤드 착  (10b) 는 통신 트워크

 그 신  신  도   2 사  (10b) 에   2 가상 트 (14b)  생  도 다.

다  실시 태에 ,  1 / 는  2 사 들  미지들  헤드 착 는  착 라에  시간[0055]

경과에 라 쳐 어 가상 트들에    결 는  사  도 다.      

 사  재    , 컨  지  커 에  결   그 쳐  미지들에 

  다.      들어,  미지들  미지들 내에    검 고 사   결

 리에     도 다.      2 헤드 착  (10b) 에   2

가상 트 (14b) 는 ( , 미지   2 사 에게  1 사 에게 타 는  시  ) 

1 사  는 ( , 미지   2 사  에   시  )  2 사   어느 

 미지들에  검   에 여   도 다.      들어,  2 사  

미지들  리에    쳐 고, 고 그리고  도 , 여   2 사
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 헤드, 어 들, 들, 몸통, 다리들 는  다    는 그   검  도 다.

   2 헤드 착  (10b) 는 가상 트  그 검   들에 여  도 다.

   2 가상 트 (14b) 는  1  어  도 다.

그후,  2 사 는 동  도 ,  1 는 상    사  새 운 에 여[0056]

지  도 다.      들어, 식  트가 미지에 트  상태에   2 커 

(16b) 에 는  2 헤드 착 는  착 라 (10b) 에  거리   포 , 라미 들

계산  도 다.     런 동 후  2 가상 트 (14b) 에  그 결  에 는, 미지 사

  가 결  도 다.      2 헤드 착  (10b) 는 그 다 에  2 가상 트 (14b)

가  2 커  (16b) 에 커 고 는 것  타 도  그 생   2 가상 트 (14b)  

 도 다.      들어, 검     2 사 가 라보는  결   

 도 ,  2 가상 트 (14b) 는  2 사 가 라보는 에 여   도 

다.

다  실시 태에 , 검   들   2 사 가  거  는  는지 여  결  [0057]

 도 다.      결 에 여,  2 가상 트 (14b) 는  2 사 에게  평  에

커 어 게 생  도 다.     그 검   에 여  2 사 가  다고 결 ,

 2 가상 트 (14b) 는  2 사 에게  직  상에 생  도 다.

도 4  시에 , 커  (16a)  헤드 착  (10a) 에  는 미지 내에 [0058]

트  벽 다.      1 사 에 , 헤드 착  (10a) 는 가상 트 (14a)  생 고 마  벽

 (16) 에 고 어 고  1 사 에   도   것처럼 그 가상 트 (14a) 

 도 다.     헤드 착  (10a) 는 헤드 착  (10a)   1 사

에  커  택  벽 (16) 지  거리   포 , 가상 트  링 는 라

미 들  계산  도 다.     헤드 착  (10a) 는  과 같  트워크  통   2

헤드 착  (10b) 에 통신   라우  통신 도   신 에 커 링   CPU 

포 거  그에 커 링  도 다.      사 게,  2 헤드 착  (10b) 는   

, 트라 ,  트워크, 는  다   통신 트워크  같  트워크  통  /

신   트워크  통신 는 신  포  도 다.

 1   2 헤드 착 들 (10a, 10b)  어느 는 업  개시 고 컨  시지들  다[0059]

헤드 착  연 는 IP 어드 에 , 런 에  청  다  사람들에게 

과 같  트워크  통   도 다.     다  실시 태에 , 헤드 착  (10a) 는 2 개

들 (10a  10b) 간에 리 들  공 는  실 는 그램 들  포 는  통

  2 헤드 착  (10b)  통신  도 다.

 , 헤드 착 들  착   1   2 사   사  업  다 과 같  진[0060]

도 다.     산 는 가상 트가   사 에  에 가 거  는 커  , 그 사

 헤드 착 는 에 택  커  상에 미   산 는 가상 트에

상   새 운 산 는 트  람직   타내는 시지  다  사  헤드 착

 신  도 다.     새 운 산 는 트   람직  는 그 다 에 원래 커 

상   트들에  당  공간  다  시 에  동  는 사 들에  사

 들 ( 컨 , 식  동 쳐들)  통  라 드  도 다.      는 , 사

들   는 는 새 운 산 는 가상 트  그들  사   는  동

재    는 쳐  실  도 다.

다  실시 태에 ,  1 헤드 착  (10a) 는 가상 트 (14b)  람직  는  [0061]

타내는  시지   2 헤드 착  (10b)  달  도 다.      들어,  1 사

가 가상 트 (14b)  람직  가 크 (16b) 상에 는 벽 상에 생겨  다고 타낼 도 다.

    들어,  "벽  람직  (Wall  Surface  Preferred)"  는 " 크탑  람직  (Desktop

Surface Preferred)"  타내는 시지가  1 헤드 착  (10a)   2 헤드 착 

(10b)   도 다.      2 헤드 착  (10b) 는  상에  2 가상 트 (14b)

 생  도 다.     시지는   2 사 에  가상 트 (14)   는  

상  그램 들  포  도 다.      2 헤드 착  (10b) 는 크탑  커  (16b)
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 택 는  신  도 거 , 는 커  (16)  벽  택 는  1 헤드 착 

 (10a)   신  도 다.     후   경우,  2 헤드 착  (10b) 내

는 에 커 링  는  상  라에  득 는 미지들 내에  견 만  벽  검

 도 다.     그램 들   사 가 다  사   커  락 거  

는 거    통신  도 다.     헤드 착  (10b) 는  커  락

거  는 거    2 사    신  태   커맨드  신  도 다.

    2 헤드 착  (10b) 는  2 가상 트 (14b)  람직   타내는 시지  신

도 ,  2 사 는  2 가상 트 (14b)  람직   거  는 거 는 

 2 헤드 착  (10b) 에 공  도 다.      들어,  2 사 는  2 가상 트 (14b)

 고 재 고  는 망  타내는  공  도 다.     는  2 가상 트

(14) 에  에 여 거리   결  도   2 가상 트 (14b)  원 는 

생  도 다.

 2 헤드 착  (10b) 는 가상 트 (14b)   2 에  크 탑  (16b) 상에 [0062]

 도 다.      2 사 는 가상 트 (10b)  , 사 ,  상  커  (16b)

에 맞게 변경 는 들  가  공  도 다.     가상 트 (14b) 는 동  가상 트 (14a)

 타내  업  사 들 사 에 어  도 다.       사 에   에  루

어진 변경들  업 트 여  1   2 들 에  보여질 도 다, ,  에

가상 트 (14a) 에  변경들  다  에  는 가상 트 (14b) 에  것

다.      들어,  2 사 는 가상 트 (14b) 상   차트  삭  도 , 가상 트

(10a) 상  동   차트가   1 에  삭  도 다.

, 다  실시 태에 ,  3 헤드 착  착 고 는  3 사 는 업에 참가 여, [0063]

 가상 트   3 사 에  택 거  는  1 는  2 사 들에    상

에 커  도 다.     , 에    같 , 업에  헤드 착 들   상

에  생  미지 는 -참가 들에  사 는 마트폰들 는 태 릿들과 같  다  헤드 

착 들 는 다  컴퓨  들  신 어  도 다.      실시 태는 다  사람

들  여  그 업  가상 는 강 실 경험  뷰 가능 게 다.     헤드 착 들  착

거  는 마트폰 는 태 릿 컴퓨  같  다    여 업  뷰 는 다

사람들  가상 트들  그들과  사  상 들  볼   뿐만 니라, 헤드 착  사

들  에  보 는 가상 강들과  상  능 들  가질 도 다.       상

 과  키도  강  는 것, 상  역 는 커 지  리   상에 는 것

(새 운 강  그 공  경험에 과  가 는 것), 그리고 공   실 과 쳐 / 는

 들  통  상 는 것  포  도 다.     가상 경험에  런 변경들   변

경  다  사 들에  착  헤드 착 들에   도 다.

 실시 태에 ,  2 헤드 착  (10b)  착 고 는  2 사 는 개   공간 ( 컨 ,[0064]

클라우드 는  )  새 운 가상 트  는  공 고  1 사 가 

 1 헤드 착  (10a) 에  그것  볼  도  그 새 운 가상 트  공  에게

가  도 다.      실시 태에 ,  1 헤드 착  (10a) 는  3 가상 트가 재 다는

것  사 에게 통지 고  3 가상 트  락 여 는 사   는 커맨드  청 는

트  신  도 다.     사 는 새 운 가상 트  커  새 운 리   택  

도 거 , 는  2 사 에  택  커  락  도 다.

 실시 태에 , 헤드 착  (10a) 에 커 링  는 그 내  는 가상 트 (14) 에 [0065]

   (standby location)  타내는  신  도 다.       가상 

트 (14)   상태가 실 계 에 커 는 고 지  것처럼   는  도

다.       가상 트 (14) 가 실 계 트에 지   상에  "

 (free floating)"  도 다.     ,   미지에,  들어, 천

, 는 사 에게 복     상에 트  상  커  (16)  도 다.     

  사 가 가상 트 (14)  커 에 커 는 가   취  지 트가

" "  는  는  도 다.     헤드 착  (10a) 에 커 링  는 그 내  

는  에 는 헤드 착 는  착 라에  거리   포 는 라미
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들  계산  도 , 는 가상 트 (14)   에   

도 다.          도 , 사 가 그 /그  헤드

돌  룸  돌 다닐  동가능 고 미지 내  들에 지 는 것  타  도 다.

 실시 태에 , 헤드 착  (10a) 에 커 링  는 그 내  는 -컬러  라들[0066]

 도 는 헤드 착 는  착 라 는 라들  미지  쳐  도 다.     미징  

 내  트들 지  거리들   라 어 리  통  득 는 2 개 ( 는 그 상 ) 미

지들  삼각  싱  통  결  도 다.      는 가 , 헤드 착 는

 미지 내  트들  들 지  거리들  는 거리  여 공간 

( , 미지들 내  트들 지  거리들)  득  도 다.      실시 태에 , 거리 는 

 에미  ( 컨 ,  는 다 드)    도 다.      실시 태에 , 헤드 착 

는  , 트들   라  시  내에  사 는 들 는   

들  사  도 다.     사 는    에  신  도 , 공간 는 

 과 신   사   시간 는 상 시 트에 여 계산  도 다.     다  실시 태

에 , 거리 는  에미   신  도 다.      실시 태에 , 헤드 착 는 

들   도  ,   들  트들   라  시  내에  사 다.

 신 는 사 는  감지 고, 사운드 들과 신  사  사   시간에 

여 공간  계산 다.      3 실시 태에 , 트들 지  거리들  사  헤드가 동 에

라  트림에  후  미지들에  각도들  변경들  고 삼각  들  미지들  시퀀

에  ,   도  다.      헤드  착  에   / 는  상   들

포 , 뷰  각도에  변경들  라 에  변경들에 상  도 ,  트/

 거리들  들  삼각  고리 들  여 계산  도 다.     들 거리-  들

  헤드 착 에  득 는 거리 들  가  리 닝   결  도 

다.

 실시 태에 , 헤드 착  (10) 에 커 링  는 그 내  는 공간  리에 [0067]

 도 , 그 쳐     는 계산  공간 에 여  근  내에

트들  들  3 차원 맵   도 다.      3 차원 맵  그 근  내  는 트워크  통

  다  헤드 착 들과 공  도 거 , / 는 에 업 드  도 다.     러

 3 차원 맵  공 는 것  다  헤드 착 들 (10b) ( 는,  체  말 , 다

헤드 착 들 내  는 에 커 링  들)  룸  미징 고 싱    없  지

 커 에 커  가상 트들  링 는 것  도울 도 다.     러  3 차원 맵 

공 는  다  헤드 착 들  여  다  사 들  근  체 맵  업  생 가능

게 고, 동  경  다   닝      헤드 착 에 

가 지는 업  감 가능 게  도 다 ( , 3 차원 맵  직 만 생 어  다).     가 

리 에 ,  1 사  근 에  트들  3 차원 맵과 같 , 미지  공간  공 는

다  사 들  여  심지어 리 트 어 라도  1 사  동  미지들  뷰 가능 게 

도 다.      들어,  2 는 그 맵   도 , 여   2 헤드 착 

착 고  는  다  사 가  가상  트  (14)    1  사  동    

도 , 쳐  공간 에 는 가 신   다.

에    같 , 헤드 착  (10a 는 10b)  연 는 는  거[0068]

 는 사  뷰   는  실질  차단  도 다.     다  실시 태에 , 헤드 착

 (10a) 는  사  눈  룸   지 고 뷰   게, 컨  단  

 태  사  시각   만  직 차단 도  직  눈 상에 걸쳐   도 다.

   다  실시 태에 , 헤드 착  (10a 는 10b) 는 헤드 는  착 라들에  득

는 미지들   가상 트들  래  컴퓨   상에  께 뷰   도 , 가상 

트 (14a 는 14b)  컴퓨     도 다.

에  언   같 , 헤드 착 들  미지들   상  사 는 들에 , [0069]

는 개  도 는 다  미지 생 들에  체  도 다.     러   실시 태에 , 사

들  동 들  경험  에    같  헤드 착 들  는 것과 사  도 다.

도 5a 는 헤드 착 들 (10)  실시 태들에 포  도 는 컴포 트들  시 다.     도 5b 는[0070]

공개특허 10-2013-0136566

- 30 -



 어  (500) 가 본원에  는 여러 실시 태들  동 들  고   (564)  통신

고  (564)   신 는   (507) 에  공  도 는 시  

 헤드 착 들 (10)  어떻게 동  도 는지  시 다.      (507) 헤드 착

 (10) 는  보다  많   ( 는 티- 어 )  포  도 는 , 여  어

는 체 어 능들   도 는 , 보  는  리   지

는 리 들  실 다는 에  다.     어   리 들 는 티

- 어  같  동  마 크  키지  는 별개  들   도 다.     , 

(507) 는  통신 ( ,  ), 게  ( 컨 , GPS 신  내  ),  그래 들 

싱 ( 컨 , 그래  싱 닛 는 "GPU") 과 같  다  능들과 연 는 들과 께 동

마 크  키지 내에 키지  도 다.

헤드 착  (10) 는 에 는 개  컴퓨 들   들과 같  다  컴퓨[0071]

들  포  도 는 통신 시  는 트워크  통신  도 다.     러  개  컴퓨 들

  들   여   통신 트워크  통   고 신가능 게 

  (507) 에 커 링 ,  (551), 신 / 신  는 신  (552)  그  지

변  (553)  포  도 다.      들어, 룰러 들과 같 ,  들   통신

트워크 ( 컨 , Wi-Fi 는 룰러   통신 트워크)  통  에  도 다.

   러   통신 트워크들  게 트웨 에 커 링  복  지 들 는 에 커 링   

  포  도 다.     개  컴퓨 들   래  , 컨 ,  게 트웨

(미도시)  통   들에  는  통신 트워크에 , 에 커 링  도 다.

도 5a  참 , 헤드 착  (10) 는 다  트웨어 듈들 (510 내지 550)   도 [0072]

는 어 시   (507)  에 커 링    (500)     (505)   포  도 다.

 실시 태에 ,  (507) 는   (500) 는  쳐 식 고리  미지들에 

여  상   쳐들  검  도 다.     어 시 과 연 는  (507) 는  

상  쳐들  식 고 그 식  쳐들   커맨드  싱   검   쳐들

검  도 다.      들어, 래에    는  같 , 사 는 가상 트  닫

 가락  가상 트  가리키는 것과 같 ,  커맨드에 는 동 쳐  실  도 

다.      시  쳐  식 는 것에 답 여,  (507) 는  가상 트

거  도 다.      다  , 사 는  상에 시 는  는   

  상에  검지 가락  엄지 가락에 여 "OK" 사   도 다.

  (500) 는,  라들,  들 ( 컨 , 가 도계들   )  거리 들[0073]

포  도 , -   ( 컨 , 미지들)  3 차원  보  도   도 

는  (507) 내에   리  (510) 에 공  도 다.     여러 실시 태들에 ,  

(500) 는 ( 에 는  같 )  라들  거리 들  포  도 , 거리 들

  라  ,      에미 들  포  도 다.      들어, 도

5a 에 시  실시 태에 ,   (500) 는  미지들  집 는  색- 색-청색 (RGB)

라 (503a),      에미  (503c) 에  공  도 는   미징

도    라 (503b)  포  도 다.     래에  는  같 ,  

 에미 는  시간 (time-of-flight) 계산들  여 미지 엘리 트들 지  거리들  결  

신  들  시간  어 사 는 동시에,  라 (503b) 에  미징  도 는 

 들  도   도 다.      ,   RGB  라 (503a),   라

(503b)   에미  (503c) 는 RGB-D (거리에  D) 라 (503)  지  도 다.

 리  듈 (510)   라들  거리    보  포 , 미지 내  [0074]

트들  3 차원 재  생     (500) 에  공 는 거리 들  미지들  닝

 도 다.      실시 태에 ,   (500),   체 는 RGB-D 라 (503) 는, 사

시   헤드 착  (10)    가리킬 도 다.       (500) 는   3 차

원  쳐  쳐 식  공  도 다.       (500) 는 단색 CMOS  같   

라 (503c)  결 는   에미  (503c)  가질 도 다.       (500) 는 3 차원  

 쳐 는  라들 (503a)   포  도 다.       (500) 는 주변 ,  

는 에  동  도  본원에  는  같  RGB-D 라  포  도 다.      
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 (500) 는 근  (NIR)   컴포 트뿐만 니라, 고  게  커니  가진 미지  포

 도 다.      신 들  각각  에  집  도  가 사 는 들에 

 도 , 쳐  상 상에  는 지 지  거리  계산 는  사  도 다.

다  실시 태에 ,   (500) 는 미지 내  트들  거리,  들어,  에 - ,[0075]

, 체 미지들  삼각 량  등  쳐   다  거리  들 ( , 상  들  거리 

들)    도 다.      에    같 ,   실시 태에 ,   (500)  는 징

(ranging) 라, 래시 LIDAR 라, ToF (time-of-flight) 라, / 는 RGB-D 라 (503)  포

 도 , 는 지-게 트  (range-gated) ToF 감지, RF-변  ToF 감지,   ToF 감지,  

사-   감지  어도  여 트들 지  거리들  결  도 다.     다  실

시 태에 ,   (500) 는  라 (503a)  여,   미지들  쳐 고

그 미지 내에 포  쳐  들  도에 여 거리  결  도 다.     에  언   같

,  , 거리  들  들  들 들    는 가 본원에  

 "거리 들"  지 다.     상  능 들  상도  다   들  리  경  맵 ,

 그 경 내  사    에 도움  주   재  도 다.

헤드 착  (10) 는  마 크 폰 는 마 크 폰 어  같    (505)  포  [0076]

도 다.       (505) 는 헤드 착  (10)  여   고 원 컬리

 주변  억  가능 게 다.       (505) 는  쳐 고  신 들  

지   변  도 다.     어 시 과 연 는 는  지   검 고

 식 고리  여  탐색가능  트  변  도 다.     는 

 식  커맨드들 는 키워드들에  생  트  검 고 그 식  커맨드들 는 키워

드들   상  태 크들  실 는  커맨드들   도 다.      들어, 사 는 

 가상  트  택   상에  커   "가상  트  커 라  (anchor  virtual

object)"  같  커맨드  말  도 다.      들어, 사 는  상에  리

 닫   " 리  닫 라 (close application)"  말  도 다.

헤드 착  (10) 는   (540)  포  도 다.      (540) 는  [0077]

(500) 내  라에  득 거  는 헤드 착  (10) 에 커 링  는 그 내  에

 생 는 미지들   도 다.      실시 태에 ,  (540) 는 마 크  

 도 다.      (540) 는  차단   도 다.     다  실시 태에

,  (540) 는 사 가 러싸는 룸  뷰   -쓰루 (see through)   는 크린 상

에 미지들    는   도 다.      (540) 는 단  는 

 ( , )   도 다.     , 헤드- 착  (10) 는 헤드에 착 거

 는 헬   헬  착   도 ,  눈 (단 )  에 는  눈

들 ( ,  는  ) 에   (540) 계  가질 도 다.     

, 헤드 착  (10) 는  고 극  (CRT) 들,  들 (LCDs),

실리   (LCos) 들,   다 드 (OLED) 들, 간단  마 크 - - 계  시

 (MEMS) 들  간  변  (IMOD) 엘리 트들에 는 미라  (Mirasol) 들,  가

드 들  도  들,  재 거  개  도 는 다   들  

 상  도 는 2 개   닛들 (540)  포  도 다.     다  실시 태에 , 

 (540) 는 체 상도  시키고 시  시키   다  마 크 - 들 (540)  포

 도 다.

헤드 착  (10) 는     (550)  포  도 ,   는 참[0078]

  550   타낸,  는 헤드폰 / 는 커  도 다.     헤드 착 

 (10) 는  컨  가상 트들 (14)  미지들  생  뿐만 니라 헤드 착  (10)

에 어 능들  공   는  상  들  포  도 다.      들어,  (10)

는 어 , 리 들 , 그래    게   포  도 다.

   , 헤드 착  (10) 는 마트폰 는 다   컴퓨  에  

같  별개  에 커 링  도 다.     /   ( 어 는  트워크  통 )

헤드 착  (10) 에 , 에  는  CPU 에  싱  도 다.     헤

드 착  (10) 는   리   (510), 사  어  (515),  리   (520), 
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 리   (525)  보   (530)  포  도 , 들  별개   듈들 거

는  내에 트웨어 듈들   도 다.     헤드 착  (10) 는 컬 리,

 원격 리 (555)  지   신   다  들 는 컬  는  트

워크  통신 는  는    포  도 다.     시  내  원격 리 (555)  

는 것  에  리 들   보드들  감  헤드 착  (10)   경량

가능 게  도 다.

어   리   (510)    (500)   신 고 리  경  가상 [0079]

 도 다.      들어, 가 룸 내  트들  사 어 라에  쳐 는 

 는  사 과 동시에,  복 시간 (round trip time)  룸 내  여러 트들  들

지  거리들  계산 는  사  도 다.     러  거리 들  룸 내  트들  , 사

  상  결 고  맵  생 는  사  도 다.     단 맵  ,  리  

 (510)  그 맵  다  생  맵들에 링크 여 미리 결  역   큰 맵   도 다.     

실시 태에 ,   거리 는 다  헤드 착 들  (그리고, 사 가  내에  돌

다니는 시간  경과에 라) 신  미지, 거리  맵 에 여  는 통  맵  생  

도 는  는 다  컴퓨   신  도 다.     러  통  맵 는   링

크들  통  헤드 착  들에 가능 게 다.     다  맵들  트 (instant) 

에  는 다  헤드 착 들에  닝 는 맵들  도 거 , 는 클라우드 

 신  도 다.      리  (510) 는  들 (500)  에 여 들  식별

고 사  재    도 다.     사  어  (515)  시 에  사  어 

들,  들어,  커맨드들, 쳐들,   들 ( 컨 , 키보드, 마우 )  집  도 

다.      실시 태에 , 사  어  (515)   리  (510) 에  식별 는 사   

동들    쳐 사  포 거  는 그에 도   도 다.     에  

  같 , 쳐 사  포크, , 탭, 시, 내 , 릭, 닝, , 그래  드 링, 미지

들  닝   닥  펼  상태   들 (two hands with palms open for panning images), 드

( 컨 , 거 ), 가락들  상  만들  ( 컨 , "OK" 사 ),   (swipes)  포  도

는 쳐들  식 는 동  는 들   도 ,  쳐들 는 생  

에  가상 트    상에  는 주 근 게  도 다.     사  어 

 (515)   복  커맨드들  식  도 다.     것  2 개 상  커맨드들  포  도 다.

    들어, 쳐  사운드 ( 컨 ,  (clapping)) 는 보  어 커맨드 ( 컨 , 동  

  보  커맨드 는 어  루어지고 결  'OK' 검   쳐).     사  어 (515) 가 식

별  , 어 는  (10)  다  컴포 트에 청  공  도 다.

헤드 착  (10) 는   리   (520)  포  도 다.      리   (520)[0080]

 (  리   (510) 에  리 는 것과 같 ) 쳐  미지들  거리 들  들에

여  내  들  들  계   도 다.      리   (520)   쳐  

미지 내  들 상에 커 는 가상 트들  들  계  업 트  도 다.      리  

 (520)   들  도우들  담당  도 다.      리   (525)    

 에  어 들  공  도 다.      리   (525)  헤드폰들  커들

(550)  달 는  트림   도 다.

보   (530)  지  보에   재 는 어 들  공  도 다.     는[0081]

헤드 착  (10) 상  컬 리  매체 상에  도 다.     는  가능

지  들 상  원격   매체 (555) 상에  도 거 , 는 는 헤드 착 

 (10) 에  가능  산 클라우드 리지 리 상에  도 다.     보  

(530)   어 (555)  통신  도 ,  어는 리, 크, 원격 리, 클라우드 컴

퓨  리 , 는 통  리 (555)  도 다.

도 6  사  에 여 커   상에 가상 트  링 는  실시 태  (600)  [0082]

시 다.      (600)   (600)  동 들  는  실 가능  들   

갖는 컴퓨  에   도 다.      (600) 에 , 는  (601) 에 , 헤드 착 

 에   헤드 착  들  신 마  개시  도 다.     

(602) 에 , 는 헤드 착  상 는 사  어 들 는  상   라들
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 신  도 다.      (603) 에 , 는 신   미지 내  트들  거리

   계산  도 다.      (604) 에 , 는 거리   들,  라

  여    싱  도 다.

결   (605) 에 , 는 미지에  가상 트  커 지 여  결   사  [0083]

들 는 쳐 커맨드들  검  도 다.      들어, 사   키 드 는 크린 과

같    신  도 다.      다  , 사   미지 내에 트  타

낸  상에 가상 트  커 고  는 망  타내는 쳐  같 , 미지들  시퀀  식

검  쳐  태  신  도 다.     사    3 는 헤드 착  상  마 크 폰

에  신  도 는  커맨드  도 다.     사   가상 트  특  에

커 는   2 사  헤드 착  신 어  다는 것  타내는 커맨드  도 

다.      들어,   업  동   2 헤드 착  (10b)  신  도 다.

가상 트  특   ( 컨 , 커  (16)) 에 커 라는  신 다고 가 결[0084]

 ( , 결   (605) = " "), 는  (606) 에  사   커 에  가

상 트  거리   결  도 다.      들어, 헤드 착  (10) 는 커  (16)

 사   거리  곽  포 다고 결  도 다.     ,  가상 트들

(14)  3 차원  들 ( 컨 , 들, 원뿔들, 실린 들 등), 3 차원  트들 ( 컨 , 들,

들,  다    재료  는  들), 는  들  태  같 , 

가 트  미지  생 는  사   는 3 차원 가상 트들  도 다.     가

커  (16) 에  가상 트 (14)    게  , 가상 트 (14) 는 가

상 트  커  (16)  상에 첩시키   사 , 뷰    에   도 다.

  들어, 3 차원 가상 트는, 2 차원 미지가 래   상에 시 거 , 는 2 개  간

상  2 차원 미지들  헤드 착  상  3D 들 상에 시 게, 링  가  것

다.

 (607) 에 , 는 가상 트  가상 공간에  그리고 커  에 는 것  타 도[0085]

 는 ,   사    가상 트  싱  도 다.      (608) 에 ,

는 헤드 착   상에 가상 트  링  도 다.

 들어, 는 미지   쳐들   통  뷰 가능    [0086]

도 다.     가상 트 (14) 는 사 가 동 에 라 가상 트 (14) 가 원 는 커  에 

커 거  는 고  채 도 ,  상  미지  쳐들에 첩 거  는 그에 가  도 다.

   , 가상 트 (14a) 는  공간에 커  도 다.      들어, 가상 트 (14a)

는 도우  에 트  도 거 , 는 가상 트 (14a) 는 지   상공 는 어  거리에

 도 다.

사 가 가상 트  커 에 커  가 어 지 거  원 지 는다는 것  타낼 도 [0087]

는, 가상 트  커 라는  신 지 다고 가 결  ( , 결   (605) = " 니

"),  는 가상 트   에  링  도 다.     ,  사 는 

(609) 에  가상 트 (14)  링 지  택  도 다.

커  상과 같   내  가상 트  링 는 는 사 가 그 /그  헤드  돌  돌[0088]

다니 라도 가상 트가 지 어 타 도  연   도 다.     에  언   같

, 경에  헤드 착  고 여러 들 지  거리들  여러 들  상  

결 는 는,  들 ( 컨 , 가 도계들  들)  니 링 고, 닝  3 차원

(3D) 경  지 에  시 트들  게 참 는 것에  가 공간에  동 에 라 그  

신    각  삼각 량 여, 동시   맵  (SLAM; Simultaneous Location and Mapping) 동

들   연   도 다.

도 7a 는 커  가상 트  가진 미지  링 는  실시 태  (700)  시 다.     [0089]

(700)   (700)  동 들  는  실 가능  들  가진  갖는 컴퓨  

에   도 다.      (700) 에 , 가상 트 (14) 는 사  가 룸과 같  역  통

과  동 에 라 커  도 다.      들어, 사 는 룸 내에  여  걸어 다니고 동

도 지만, 룸 내   상  가상 트    고  채  도 다.     
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 (700)   (701) 에 , 는 사   들, 룸 내  사  에  보

( 컨 , 여러 들  거리들),  사  헤드  에  보  같  사   

신  동  개시  도 다.      (701) 에  신   는 거리 들 ( 컨 , 사

 뷰   내에  고  게  커니  들에  돌  어    신 들  복 시

간  계산 도    에미 / 신 )   포 ,     계산  도  다.

 는 가 ,  는 (지리  들   도 는) GPS 신  닛, 진 

들 ( 컨 , 룰러  타워들) 에  신 들  RF 신 들  삼각 량 , ( 컨 , 2

사 들  상  들에  리 거리 / 는 보  공 는)  2 헤드 착  신

는 들 등에  공  도 다.      는   미지  거리  에 

여 계산 거 , 는 클라우드 컴퓨  열 (cloud computing arrangement) 에   다운 드  도

다.      는 가 , 사 는 컨  리  어드  / 는 룸 개  타  거

, 는 그 맵 상에 사   시   맵  상  거  클릭 , 사

 들   도 다.      (702) 에 , 는 신  라 미지 내  트

들  거리    계산  도 다.      (703) 에 , 는 커  가상 트에 

사   계산  도 다.

도 5a    (500) 는 근  (NIR)   컴포 트  특징   도 다.      [0090]

(500) 는  고  게  커니  가진 미지  가질 도 다.     다  미지 들   본

원에  는  같    (500)  내에  도  다.       들  진 도,

들,   (500)  게 에      들  타 에 여, 원 는

거리 지 내에  사  신 가 쳐 다.      실시 태에 ,  들  도달 시간  각각  

에  집 어  미지에  각각  지 지  거리  계산 는   도 다.     러

 미지  싱    (500) 에 컴퓨  트워크  통   원격  여 

 도 다.      (700)  헤드 착  상에 는 것에 지 , 헤드 착 

 는  착 들과 통신 는  통신  ( 컨 , 마트폰) 는 고  컴퓨  

 ( 컨 , 개  컴퓨  는 )  같  다  컴퓨   께 사  도 다.

결   (704)  에 ,  는 사  는 커  가 변 는지 여  결  도 다.[0091]

 들어, 사 는 미지  벽과 같   상에 는  공간에 커  도 , 사 는 다  사

 업 동  벽   도 , 라   변경  도 다.     사 가 커  가상 

트  리 동 거  는 커  동 다는 것  타내는, 가 변 다  ( , 결  

 (704) = " "), 는  (705) 에  새 운 에 여 커  가상 트  변경  결

고 계산  도 다.      (706) 에 , 는 그 커  가상 트  가진 미지  헤드 착

 상에 링  도 다.     가상 트가 동 지 다고 가 결  ( , 결

 (704) = " 니 "), 커  가상 트는 변경 지  채 링  도 다.     는 

(706) 에  헤드 착  상  재  에  미지에  가상 트  링  도 다.

도 7b 는 커 들 사 에 가상 트  동시키는  실시 태  (720)   시 다.     [0092]

(720)   (720)  동 들  는  실 가능  들    갖는 컴퓨  

에   도 다.     가상 트   1 커  상에 커 는  1  공  도

다.     그후, 는 가상 트   2 상  커  상에 커 는  2  신  도

다.      (720) 에 , 는  (707) 에  미지  쳐  동  개시  도 다.

  (708)  에 ,  는 공간  쳐 고 그 미지 내에  트들  식  도 다.

 (709) 에 , 는 미지 내  트들  거리 라미  결  도 다.      (710) 에

, 는 미지 내  커  타내는  신  도 다.

 들어, 는    신  도 거 , 는 쳐  검  도 거[0093]

, 는 미지 내  가상 트 (14)  커 는 보  커맨드  신  도 다.      (711) 에

, 는 컨 , 트  / 는 트 미지  트  , 는

가상 트 (14)  생  도 다.      (712) 에 , 는 커 에 는 거리  

 포 는 라미 들  계산  도 , 뷰어   시키   그들 라미 들에 라  가

상 트  미지   도 다.      (713) 에 , 는 가상 트가 커 에 

어 타 도  가상 트  헤드 착  상에  도 다.
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사 는 다  사 들과  업   사  는 들   커  변경 도  택[0094]

도 다.     여러 실시 태들  각각  사  여 , 가상 트들 (14)  뷰  동  는 상

 커 들  택가능 게 다.     라 , 결   (714) 에 , 는 사  들 ( 컨 ,

튼들, 식  동 쳐들 / 는  커맨드들)  니 링 고, 가상 트 (14) 에   2 상

 커  타내는  2  신 는지 여  결  도 다.      2  신 지 

 ( , 결   (714) = " 니 "), 는  (711)  돌 가 ,  1 커 에  미지

에  가상 트  계  생  도 다.

 2  신  ( , 결   (714) = " "),  (715) 에 , 는 새 운 커  타내[0095]

는  상  들  검  도 다.     새 운 커  타내질 , 는  (715) 에

택  새 운 커 에 는 거리   포 는 라미  계산  도 ,  (716) 에

, 는 가상 트 (14) 가  1 커   2 새 운 커  동 어 타 도

 헤드 착  상에 시 는 미지들  생  도 다.      (717) 에 , 는 사

 , 라  뷰   변경들에 도  가상 트  미지   도 다.      들

어, 사 가 가상 트에  가 게 걷고 , 미지 사 가 가  도 다.     사 가 가상

트   거리에  걷고 , 가상 트  미지 사 는 감  도 다.      (717)

에  사  뷰  에  변경들에 매 도  가상 트  미지들   뿐만 니라, 결  

 (714) 에  사  들  니 링 는 들  업  에 걸쳐  연   계

 도 다.

도 8a 는  들어, 룸과 같  역에 , 2  사 들에 , 커  가상 트  가진 미지  [0096]

링 는  실시 태  (800)  시 다.      실시 태에 ,  커  가상 트 (14)

는 택  커 에 커  채 다.      (800)   (800)  동 들  는  실 가

능  들    갖는 컴퓨  에   도 다.

 (800) 에 , 는  (801) 에 , 거리 들  , 라   계산  거리 [0097]

 여 미지  싱  동  개시  도 다.      (802) 에 , 는 라

미 들  계산  도 , 가상 트  커 에 고 고 헤드 착  상에 시 는 

미지 내  가상 트  고  도 다.      (803) 에 , 는 가상 트  가진 

 미지  링  도 다.      (804) 에 , 는 미지 / 는 가상 트 

  2 헤드 착  신 도  신 / 신  는 신  어  도 다.      (804)

에 ,  1 헤드 착 는 가상 트  는 3 차원  / 는 3 차원  트   2

 여  동  가상 트  미지  생가능 게 는 포맷   2 헤드 착 

신  도 다.     ,  (804) 에 , 는   보  포 는 맵   2 헤드 

착  신  도 다.     헤드 착 는  룸  맵  업 드 거  / 는 다

운 드  도 거 , 는 맵   2 헤드 착   신  도 다.      (805) 에 , 

2 는  2 헤드 착  상에  사   가상 트  미지  링  도 다.

    미지는  (802) 에   1 사 에  택  커 에 커 거  는 고  가상 

트  포  도 다.      들어,  1 사 는 가상 트  크탑  상에 커  도 다.

    (805) 에 , 는 그 미지  링  도 다.     링  미지에 , 가상 트는,

그 에   (802) 에   1 사 에  택 었 므 , 크탑  상에 타  것 다.

여러 실시 태들에 ,  2 헤드 착 는  1 헤드 착  사 에  지  것과 동[0098]

 커 에, 는  2 사 에  식별  상  커 에 커  가상 트  미지  

 도 다.      (806) 에 ,  2 헤드 착 에 ,  2 는  미

지 내에  커  가상 트가 링 어  는  결   (헤드 착  에 

)  2 사 가 라보고 는    결  도 다.      들어,  2 사 가  1

사 에  지  커  보고 ,  2 헤드 착 는 헤드 착  내  가상

트  미지  링  도 다.     그러 ,  2 사 가 커  눈  돌리 ,  2

헤드 착 는 커  헤드 착  상에 시 는 사  시  에  것 므

가상 트  미지  링 지  것 다.

사  헤드  헤드 착   결 는 것 ,  2 사 에  착  라들에  [0099]

미지들   2 사  헤드 착    ( 컨 , 경사계, 들 / 는 가 도계
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들)   쳐 고,  보  싱 여  2 사  뷰  각도   ,

달  도 다.     에    같 ,  는 닝  3 차원 (3D) 경  지 에  시

트들  게 참 는 것에  각각  헤드 착 가 공간에  동 에 라 그  신  

 각  삼각 량   어, 동시   맵  (SLAM) 동 들   연   

도 다.     ,  2 사  체 (anatomy)  가  2 사  헤드 착 는  착 

라들  미지  쳐 , 것   검  고리  쳐  미지에 여   식 고,

그    시 가 트   는 것  포  도 다.

 (807) 에 , 는 가상 트  싱 여, 트  미지  링 는  사[0100]

  미지  생  도 다.      동 에 , 는  2 사   가상 

트  게 링  도 , 라   2 사 는  마  편  고 가상 트  뷰

  다.      (808) 에 , 는 사 에  커    에 여 미

지   2 헤드 착 에 생  도 다.

결   (809) 에 , 는  2 사 가 새 운 커  결  원 는지 여  결  도[0101]

다.      결  미지 내  가상 트 (14)  커 고  는 망  타내는  신  신

는 것  루어질 도 다.      들어,  2 사 는 미지  재  커 과는 상   상

에 커  원  도 다.      들어, 미지는 다  사 들과  업   동  벽에 고

고 그 다 에 크탑  동  도 다.

에  언   같 ,  2 헤드 착  사 는 커  변경  택 고, 라  가상[0102]

트  미지   2 사 에  지  다   동시킬 도 다.      2 사 가 가상

트 (14) 에  새 운 커  결  원 다는 것  타내는, 헤드 착  가 가

상 트  새 운  상에 커 고  는 망  타내는 사   신  ( ,  결  

(809) = " "),  는  (810) 에   2 미리 결 는  상  가상 트  새 운 커  거

리   라미 들  결  도 다.      (811) 에 , 는 가상 트  새 운 커 

 라미 들  변경 거  는  도 다.     는  (812) 에  거리  에 

여 가상 트 (14)  싱  도 다.      (813) 에 ,  2 는 그 커  가상 

트가  2 커  상에 고  상태  미지  헤드 착  상에 링  도 다.

가 가상 트  새 운  상에 커 고  는 망  타내는 사   신 지 [0103]

 ( , 결   (809) = " 니 "), 는  (807) 에  커 에  변경  없지만  2 사

 에  링 게, 링   가상 트  싱  도 다.     사  , 

1 는  2 사 는 다  가상 트  가 고 그 가  가상 트   3 커  상에 

커  도 다.

도 8b 는  1 사  뷰 포 트   1 사   상에, 그리고,  2 사  뷰 포 트[0104]

에  다   상에  미지에  커  가상 트   는  실시 태 

(815)  시 다.      (815)  본  동 들  는  실 가능  들   

 갖는 컴퓨  에   도 다.      (815)   (820) 에 , 는 사

가 룸  닝 고 미지  싱 여 가상 트들에  커  능 에  들

 포 , 들  식별/ 식 에 라, 미지  신  도 다.      들어, 는 헤드

착 는  착  미지들  쳐  도 다.     런 헤드 는  착 

는  거리  같  다  들  들  룸 내  트들  거리  에  

보  신  도 다.      (822) 에 , 는 컨 , 링   가상 트들  생 고

는 다  컴퓨  헤드 착  상에    가상 트  택  도 다.

    (824) 에 , 는  (824) 에  가상 트  커   타내는  사

 신  도 다.     는  (826) 에   1 커 에 커   가상 트  

고,  (828) 에  가상 트  미지   1 헤드 착  상에 생  도 다.     

는  (830) 에   사  동  보상  , 컨  사  헤드  동  보상 거  는

 , 가상 트     업 트  도 다.

결   (832) 에 ,  1 헤드 착  는  1 헤드 착 에  택 거  [0105]

는 링  가  2  신  것 지 여  결  도 다.     신 지 는 것  결
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 ( , 결   (832) = " 니 "), 는  (820)  돌 가 , 사 가 동 거  는

그 /그  헤드  돌리 라도 가상 트가 동  에 계  커 어 타 는 연  

생  , 그  복  도 다.

 1 헤드 착 에  생  택  가  2 헤드 착  공 어  다고 [0106]

가 결  ( , 결   (832) = " "),  1 헤드 착  는   (834) 에

  2 커  타내는  2   2 사  신  도 다.       (836) 에

, 는  가상 트  그 식별   2 커 에 커   계산들  여 

    계산  도 다.       (838) 에 ,  1 는  2 헤드 착 

 는    득 는 미지들에 여  2 사  시각  , 컨  본원에

는 들  여 결  도 다.     에  언   같 , 경에  헤드 착 

 고 여러 들 지  거리들  여러 들  상   결 는 는,  들

( 컨 , 가 도계들  들)  니 링 고, 닝  3 차원 (3D) 경  지 에  시 트들

 게 참 는 것에  가 공간에  동 에 라 그  신    각  삼각 량

여, 동시   맵  (SLAM; Simultaneous Location and Mapping) 동 들   연  

 도 다.

가 실시 태들에 ,  1 헤드 착  내  는 그  신   라들에  득[0107]

는  2 사  미지들에 여 그리고  들  여  2 사   결  도

다.       (840) 에 ,  1 헤드 착 는  (838) 에  결   2 사  

에   가상 트에    2 헤드 착 에 신  도 다.      2 헤드

착 는 그 다 에 본원에  는  같  가상 트  미지   2 헤드 착 

상에 링  도 다.     사  들  결 고 들  생 는  는  1   2

사 들  동 고 그들  헤드들  돌리는 동  미지가 그 택  에 커 어 계  타 도  루

 계  도 다.

여러 실시 태들에 , 어느 쪽 든 헤드 착 는 가상 트   2 사 에   [0108]

링가능 게 는 계산들   도 다.      들어,  1 헤드 착  는 ,

가상 트   2 사 에   2 가상 트   는  공 는  2 헤

드 착  신  도 다.      1 헤드 착 에  가상 트  는 

는  2 헤드 착   1 헤드 착  신 는  2 사  결  에 

도 다.     ,  2 헤드 착 는  1 헤드 착 에게 그     통지 고,

 1 헤드 착 는  보  여 가상 트   도 다.     , 

1 헤드 착 는  2 사  미지들에 여  2 헤드 착   결 고, 

결  여 가상 트   도 다.      들어, 는  2 사  미지

들  시간 경과에 라 쳐 고   미지들에 여 미지들 내에    검

, 가상 트에    결  도 다.      보  여,  1 헤드 착 

 는 그   여   2 사  에 는  2 커 에  가상 

트  미지  링가능 게   가상 트에    2 헤드 착  신  

도 다.

는   2 가상 트  뷰에  검     들에 여  도 다.[0109]

   들어,  2 사  헤드,   몸통   1 헤드 착 에  쳐  미지들에  검

도 ,  1 헤드 착  는  2 사 에  커  택 거  는 

택 ,  2 사 에  평 벽 는 직  다고 결  도 다.      다  ,  1

헤드 착  는 득  미지들에   2 사  헤드,   몸통  식 고, 그리고 

들  들  들 ,  2 사 가 가상 트  연 는 트    도  가상 

트가 어  는  결  도 다.      들어,  2 사  헤드  몸통  미지들

가상 트  그후 링 는    결 는  사  도 는 평 ( 컨 , 어  어

지)  직 ( 컨 , 몸통  헤드 지)      도 다.     게다가, 가

상 트 미지  뷰  각도는 컨 , 헤드 착  상에 시   가상 트  각각  

  2 사  헤드  몸통  거리들  들  결  도 다.      싱   2 사

  가상 트 상  여러 들  시 각에 여 트 도  가변 는 것  포
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 도 다.

다  실시 태에 , 는  2 사  미지들  시간 경과에 라 쳐  도 , [0110]

 미지들에 여 미지들 내에    검  도 다.      들어,  2 사  

 눈들 ( 는, 헤드 착 )  가 검  도 다.     는   고  2

사 가 라보고 는  결 고  2 사 가 라보고 는 에 여  2 가상 

트   도 다.     , 다  실시 태에 , 는  2 사 가  거  는  는

지 여  그 쳐  미지들  결  도 다.     는    2 사 에  평

에 커 는 것   2 가상 트  생  도 다.      , 는  2 사

에게  근  에 커 어 타 도   2 가상 트  생  도 다.

 (832) 에    1 사   2 사  달 지 는다고 가 결  ( , 결[0111]

 (832) = " 니 "), 는  (838) 에   1 사 에  가상 트   도

고,  (840) 에   1 사  동에  가상 트  업 트  도 다.

 실시 태에 , 는  2 사 에   2 가상 트   는 신  통신  도[0112]

다.     는   2 사 에  그   2 가상 트  생 는 신  통신  도

다.     들  통신 트워크  통신  도 다.     통신 트워크는 그 신  신  도 , 

2 가상 트는  2 사 에   1 사  리 어진 거리에  생  도 다.      들어,

 1   2 사 는 동  룸에 는 상  도시들에 트  도 다.     , 다  실시 태에

,  2 사 는 가  들  가상 트  동시키거  는 재 는 검  쳐 는 

 커맨드에  공  도 다.     는   2 가상 트  람직   거

는 거 지 여  타내는   2 사  신  도 다.      2 사 는  원 는

에 라 가상 트  고 재 는  공  도 다.

헤드 착 들  착 고 는 2  상  사 들 사 에 경험 공  가능 게 는 것에 여,[0113]

업에  헤드 착 들   상에  생  미지 가 헤드 착 들, 는

-참가 들에  사 는 마트폰들 는 태 릿 컴퓨 들과 같  다   들  신 고 

들 들 상에  어, 다  사람들  그 업  가상 는 강 실 경험  뷰 가능 게

 도 다.     에    같 , 헤드 착 들  착 거  는 마트폰 는 태 릿과

같  다    여 업  뷰 는 다  사람들  가상 트들  그들과  사

 상 들  볼   뿐만 니라, 헤드 착  사 들  에  보 는 가상 강

들과  상  능 들  가질 도 다.       상  과  키도  강  는

것, 상  역 는 커 지  리   상에 는 것 (새 운 강  그 공  경험에 과

 가 는 것), 그리고 공   실 과 쳐 / 는  들  통  상 는 것

 포  도 다.     가상 경험에   런 변경들  다  사 들에  착  헤드 착 

들에   도 다.

도 9a 는 게 리  들에  2  사 들에  커  가상 트  미지들  링 는[0114]

 실시 태  (900)  시 다.      들어,   사 는 리포니 , 샌 에고에 트  

도 ,  2 사 는  들어, , 리지  같   2 에 트  도 다.     그러

,  들에 ,  커  가상 트 (14) 는 미지  미리 결  역에 고

각각  에  커 에 커  채 다.      실시 태들에 ,   사 가 다  다  사

들   가상 트에  커  택  도 다.     도 9a 에 시   (900)  

(900)  동 들  는  실 가능  들    갖는 컴퓨  들에  

 도 다.      (900)   (901) 에 , 는 거리 들  , 라 

 계산  거리  여 미지  싱  동  개시  도 다.

도 5a  참 여 에     (500) 는 근  (NIR)  에미  (503c),  사  [0115]

들에   시간 보  결   는 고  게  커니  가진  라 (503b)  포

도 다.      (503c)    들   도  타 ,   라 (503b)

 게  (gating) 에 여, 쳐  미지 내  트들 지  거리들  신  들  타 에 

여 결  도 다.      신 는 미지에  각각   는 들  그룹들에  집 고

거리  그 에  트들 지  거리  결 는  사  도 , 는  매체에 
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고  도 다.

 (902) 에 , 는 라미 들  계산 여, 미지 내  커  가상 트   도[0116]

다.     가상 트는  에  신  후 미리 결  에 고 는 것  도  

도 , 그 계산  라미 들  원 는 에  도 다.      (903) 에 , 는 가상

트    미지  링  도 다.      (904) 에 , 는 룸  맵

에 업 드 / 는 다운 드 도  신 / 신  는 신  어  도 다.     런  맵

헤드 착 들  여  편리  계 내에  룸 내  들  들  결 가능 게 는 보

 는  태   도 다.      들어, 사각  룸  런 룸  맵  들  

X  Y 들  닥  주  들에 고 Z 가 직 들 ( , 닥  천 지) 에 는

트 (Cartesian) 들  에   도 다.     헤드 착 들 ( / 는  착 

라들) 내  라들  다  들  벽들, 닥  천 과 같  룸  주   들 (structural

dimensions)  트  도 므 , 룸 들  가 룸  벽들  닥에 게  도 

다.      , 시 들  ( 컨 , GPS 들 ) 지리  들 는  들과 

가 없다.     편, 사 들  편리  트 참    공간  는 내에  , 

트 들  GPS   들에  도 다.

참    식별 과 동시에, 사 들  뷰 내  들  들  ( 컨 , 거리 들 / 는[0117]

 미지들  싱 ) 사  들  는 여러  ( 컨 , 벽들, 닥  천

) 지, 그리고, 헤드 착  뷰에  여러 트들  들 지  거리 들  

 식별 거  계에 링크  도 다.     간단    변  고리  그 다 에 트

들  들  사 -상  들   룸  맵  변 는  사  도 다.     라 ,

 싱  결과는  참   내에  룸에  각각  트 는 에   들

 트 ( 컨 , 3 개   거리들)  생 는 것  도 다.     헤드 착 는   

 여 룸 내에  그  신   결  도 다.     그 후, 룸에   

 내에  그  신   , 는 간단  트  변  고리 들

여, 헤드 착  룸에  든 트들  들 지  거리들  들  계산  

다.     사 들  에 는 상 에 ,  참   지리  들에  도 , 

지리  들  GPS 시  들   택 어 계 거 , 는 결  도 다.

다  실시 태에 , 룸  맵  헤드 착 에 가능  컬 리에, 컨   [0118]

에 커 링  리에, 는 헤드 착 에  커 링   컴퓨   ( 컨 ,

마트 폰) 에  도 다.      (916) 에 , 가상 트는  상   1 커   상

에 링  도 , 는 사 가 동 고 헤드 착  돌림에 라, 가상 트

  1 커   상에 계  링  도 다.      (917) 에 ,  링크가 통신  업  

 1   2 헤드 착  들 사 에 립  도 다.

도 9b  돌 가 ,  (905) 에 ,  2 헤드 착 에  는,  1 사   지리[0119]

 거리에 트  도 ,  2 사    뷰   결  도 다.     것  헤

드 착    뷰  각도  결     ,  ,  가 도

계  득 는 것  포 , 본원에  는  들    여 달  

도 다.      경우들에 ,  2 헤드 착 는 미지 내에 재 는 사    식

 그  뷰  각도  결 고, 그    여 가능  는 뷰    

도  다.      다  실시 태에 ,   2  사 는  가상  트  링   지 는  

공 여, 사  뷰   타낼 도 다.      (906) 에 , 는  2 사  

   게  가상  트  링 도  가상 트  싱  도 다.

  (907) 에 , 는  2 사    에 여 미지   2 헤드 착 

에  생  도 다.

결   (908) 에 ,  2 헤드 착  는  2 사 가 가상 트   [0120]

미지에 커   새 운 커  택  원 는지 여  결  도 다.      들어,  2

사 는 그 미지  리  크 탑과 같 , 업 동  편리  도 는  미지에  

 상에 커  원  도 다.      실시 태에 , 가상 트는  들어, 링  미지 내에
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타  도 는 가상 과 같 , 가상 리   상에 커  도 다.

 2 사 가 가상 트에  커  ( 컨 ,  통 ) 변경  원 다고 가 결[0121]

 ( , 결   (908) = " "), 는  (909) 에 , 새 게 지  커  거리  

라미 들  결  도 다.      (910) 에 , 는 커  ( 크탑)  라미 들에 

여 가상 트  링  변경 고,  (911) 에 ,  2 미리 결 는  커  거리 

에 여 가상 트  싱  도 다.      (912) 에 ,  2 는  2 헤드 

착   에  커   상에  그  커  가상  트  가진  미지  링  도

다.

 (913) 에 ,  2 헤드 착  착 고 는 사  신  가상 트  업 트[0122]

들  링    1 헤드 착  신  도 다.      , 2 개  헤드 착 

들  사 들  업  동  가상 트  업  상  도 다.     들 업 트

들  각각  가 어느 쪽 사 에  루어진 든 변경들  는 업 트  가상 미지  

도 , 2 개  헤드 착 들 사 에 신  도 다.      들어, 워드 싱 리

에 , 가상 트는  사 들  변경들  업    도 다.     

(914)  에 ,  링크가  2 헤드 착   1 헤드 착  사 에 립  도 다.

 사 들   링크  여   포맷   뿐만 니라, 다  사 들에게 말  도 

다.      는 2 개  상  지리  들에   상에  가상 트  보  동시에 

어  도 다.      실시 태에 , 헤드 착 는     트웨어   도

다.

 2 사 가 가상 트  새 운 에 커  원 지 는다고 가 결  ( , 결[0123]

 (908) = " 니 "), 는  (915) 에  가상 트  링  도 다.      들어, 

2 사 는 간단  가상 트  원래 커  상에 는 헤드 착  상에   열

도  택  도 다.       들어,  는  (915)  에  가상 트  "

(stand-by) 드" 에   도 다.

도 10   1 헤드 착   2 헤드 착  사  어  어 견  개시 는  실시[0124]

태  (1000)  시 다.      (1000)   (1000)  동 들  는  실 가능  

들    갖는 컴퓨  에   도 다.     단 2 개  헤드 착 들

어- - 어 통신 링크  통  링크 , 2 개  헤드 착 들  리 들  공  도  

들 사 에  공 고  도 다.      (1000)  헤드 착 들  께 링크

는  지 ,  상  헤드 착 들과 링크  도 는 다  컴퓨  들에 

가능  도 다.      실시 태에 , 헤드 착  (10) 는 CPU  갖는   ( 컨 ,

폰, 태 릿 등)   동 가능  도 ,  (1000) 에  동 들    

 CPU 에   도 지만, " 미 "  능 는, 헤드 착 는   동 들  

도 ,      통  신  도 다.      들어, 

싱   1   상에   도 ,   커  가상 트  뷰 가

능  미지  생 는 헤드 착  달  도 다.

 (1000)   (1002) 에 , 는   닛 (GPS) 는  다  공간-  [0125]

게   시  (GNSS) 신  같 , 헤드 착  연 는   (locating

device),  는 헤드 착  연 는 게     신  도 다.

   들어,   는   트워크  지   결 는   도

다.     다  실시 태에 , 헤드 착 는 클라우드  같  컬 , 는 

통신 트워크 지  컬   신  도 다.     가 실시 태들에 , 사 는 헤드

착 가 새 운 에 들어가고 고 / 는 새 운 업  시 고 다고 타내는 

( 컨 , 보  커맨드 는 튼 누 )  공  도 다.     가 실시 태들에 , 헤드 착 

는 다  들  어 트워크 통지들 (peer network advertisements)  신 고 새 운 통지

 가 새 운 에 들어갔다고 결  도 다.

결   (1004) 에 , 는   는 다  시들에 여  1 헤드 착 가 새[0126]

운 에 들어갔는지 여  결  도 다.     새 운 에 들어갔  ( , 결   (1004)
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= " "), 헤드 착 는  (1006) 에  어- - 어 견  개시 여, 다  컴퓨  들 는

헤드 착 들  근 에 는지, 그리고,   들에  링크   는지  결  도

다.      (1006) 에  어- - 어 견 (discovery)  개시 는 는 답  링크   는 

 신  지 ( , 결   (1008) = " 니 "  ) 계  도 다.     어- - 어 통

신 링크  립 는 것  가능  가 식별   ( , 결   (1008) = " "), 어- - 어 통신 링

크는  (1010) 에  상  도 ,  (1012) 에  2-  통신  2 개  들 사 에 립

도 다.

 (1014) 에 , 헤드 착 는 통신 링크  립 고 는 컴퓨   맵  신[0127]

 도 다.      동 에 , 헤드 착 는 헤드 착 가 새 운  내에  

시  도 도 , 다  컴퓨   ( 컨 , 다  헤드 착 , 다  컴퓨  

는 원격  등) 상에 어 는  맵  다운 드  도 다.      들어, 헤드 착

가 통신 링크  립 고 는 컴퓨  가 트워크 는 에 , 맵 는 원

격  ( 컨 , "클라우드" ) 다운 드  도 다.     헤드 착 는  그  신

 내  리  닝 여, 새 운 에  맵 가 리에 미 어 는지 여  결

 도 다.     맵 가 리에 어 ,  (1014) 에  동 들  , 헤드 

착 는 그 맵   통신 링크가 립 어 는 컴퓨   공  도 다.     

, 맵   에, 통신 는 헤드 착 들  에 가 운지 여  결 고, 단지 맵

 공 는 것   들   는 에  싱 담들  감 시킬 도  헤

드 착 들  께  가 우  맵, 거리,     도 다.     라 , 헤드

착   링크  컴퓨  가 동  룸에 지 , 다    , 맵

는   공 는 것  타당 지  도 다.

 (1016) 에 , 는 헤드 착 는  착  라들   뿐만 니라, 거리[0128]

들에  득  도 는 거리 들  신  도 다.      (1018) 에 , 는 맵 

 내에    , 라 미지들   거리 들과 께  (1014) 에  

신   맵   도 다.     ,  (1018) 에 , 는 신  맵 

내에  타 지 는 미지들에  보 는  들 는 들에  3 차원 맵  생 거

 는 업 트  도 다.     어  맵 도 다  컴퓨   신 지 고 그 

가 그 에  맵  리에 갖고 지 , 는  (1018) 에  새 운 맵  생

도 다.

 (1020) 에 , 헤드 착  는 라에  득 는 미지들 , 거리 들  [0129]

들  포 , 여러 들   여, 싱  도 다.      싱  

 여  맵  내  들 는 들 내에   트가능 게  도 다.      

싱   가상 트들  링  에 사   커 지  거리  커   결

는 것  포  도 다.

 (1022) 에 , 헤드 착  는 들  여  업에 사  도 는 들[0130]

 생가능 게  ,   가상 트  그 링크  컴퓨  들과  

도 다.      (1024) 에 , 헤드 착 는 컨 , 여러 실시 태들에  본원에   

같 , 가상 트들  커 들 상에 고, 사  커맨드 쳐들  검 여 답 고,

그리고, 변경들  들  다  커 링  컴퓨  들  통신 , 업 여 사  지원  시

 도 다.

도 11  식  쳐들  검    커맨드들  싱 는  실시 태  (1100)  [0131]

시 다.      쳐들  검  는 헤드 착  상에  태 크들  들  실  도

다.      (1100)   (1100)  동 들  는  실 가능  들   

갖는 컴퓨  에   도 다.

 실시 태 에 , 식  사  쳐들과 같   태  신  사   커맨드들  사[0132]

에  마 크 폰에  신 는  커맨드  같  다  태   도 다.      들어,

헤드 착  가 미지  싱 여 쳐들  식 ,  1 커맨드  식

, 는 짧  시간 간 동  다  사  들  식   1 커맨드  는  2 커맨드에 
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 니 링  도 다.      실시 태에 , 는 그  는 태 크가  2 사  에 

지 는다 ,  1 식  사  에 여  거  는 태 크  실 지  도

다.      2 사   마 크 폰에  신  보  커맨드, 는  착 라들에  집

 미지들 내에  식   2 쳐  도 다.      실시 태는 다  통상  사  동들  커

맨드 쳐들   도 므   도 ; 사 가 들  실  에 쳐 커맨드

들  여 도   커맨드들  실 는 것  보 는 것   다.     는 사

 는 는 사 에  루어진 쳐가 미지 내에  식    도 거 ,

는 는  커맨드  신 다고 믿는다.     ,  2 개  커맨드  는 우연

 (stray) 쳐 는 주 게  커맨드가 헤드 착 에  도  게 동  도 는

상   도 다.     신, 헤드 착 는  취  에  2 커맨드   것 다.

    2-커맨드 는  식 는 커맨드  에 여, 컨 , 식  커맨드  연 는 

   (piece)  삭 는 것과 사 , 람직 지 거  는 돌릴  없  도 는 동

 ,  도 다.

 (1100)   (1101) 에 , 는 헤드 착  에    신[0133]

동  개시  도 다.      (1102) 에 , 는 라들  쳐  미지에  

신  도 다.      (1103) 에 , 는 미지 내  트들  거리   계산  도

다.      (1104) 에 , 는  , 라   거리   여 미지

 싱  도 다.      (1105) 에 , 는 가상 트가 그 미지에 포  상태  미

지   상에 링  도 다.

 (1106) 에 , 라 는   쳐들  라  뷰 내에 포 는지 여  결[0134]

 싱  도 다.     ,  쳐들  간   것  식 는지 여  결

 , 쳐  라 미지 에  쳐 검  고리   도 다.      들어, 

 식  고리  5  개  가락들  가진   과  같   쳐가 식 는지  결

,  착 라  신  미지들  닝  도 다.      쳐들  식 는 

는  쳐  미지 내에  사   각도  같  그들   결  도 다.     식  

 쳐들  들  들    쳐들  동들  식  쳐에 는지  결

, 시간 주 에 걸쳐  미지들에  고 사  쳐들   는 사 과  도 

다.     사  쳐가 식 , 는 검  쳐에 답 여 커맨드   도 다.     

 들어, 커맨드는 트웨어 리  열 도 거 , 는 트웨어 리 에 신  는 

 공  도 다.

가 사  쳐들  식 는 것  결   (1107) 에  식   쳐들  동들  컨[0135]

, 쳐 사 에 지  도 는 미리   동들    달  도

다.      들어, 과 같    쳐  미지들  미리 결  시간 간격에 걸쳐   그

동들에  식  도 다.      들어, 가,   여, 사    가락

들  2 개  가락들  펼  채  착 라  에 어 고 3 개  가락들  사  닥

   다고 식 , 는 사    가락들    쳐 사 과 

 사 가 가  취 고  는 망  고 다고 결  도 다.     

는 미지 들  동들  쳐 사 에  동  는 들과    

쳐 열들  식  도 다.     런 쳐 사  포크, , 탭, 시, 내 , 릭, 닝, 

, 그래  드 링, 미지들  닝   닥  펼  상태   들 (two hands with palms open

for panning images), 드  ( 컨 , 거 ), 가락들  상  만들  ( 컨 , "OK" 사 ),  

 포  도 는 동들에  쳐   도 ,  쳐들 는 생  

에  가상 트    상에  는 주 근 게  도 다.     헤드 착 

가 쳐 사  내  엔트리에 매 는 라 미지 에  쳐  식  ( , 결  

(1107) = " "), 는  (1108) 에  식  쳐에 는  커맨드  싱  도 다.

    (1109) 에 ,  커맨드는 에  실  도 다.       트웨어 리

, 는 컴퓨   통신 는  신  는 , 는 시  공   신  도 

다.

, 에    같 , 식  쳐에  커맨드  실   2  사   신  [0136]
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지 지  도 다.     라 , 런  실시 태에 , 커맨드  실 는 신, 는 

(1109) 에  사 에게 식  쳐 커맨드  는 트   도 다 ( 는,  

생  도 다).     결   (1110) 에 , 는 쳐 커맨드  식에 어 ,   (

는, 다  사  )  마 크 폰  짧  주  동  신 는지 여  결  도 다.     

가 그 시간 주  내에 신 , 는 검  쳐     커맨드가 말 는지 여

 결  ,  싱  도 다.      달  , 마 크 폰  신  

 들  지  도 ,  가  상   커맨드들에 는 워드들에  보

 커맨드 식   도 다.       커맨드 에 는 보  커맨드

에 매 다고 가 결   ( , 결   (1110) = " "), 는  (1111) 에  

에 는  키는  커맨드  싱  도 다.      (1112) 에 , 는 식

커맨드  시  실  도 거 , 는 식  태 크는  (1113) 에  헤드 착  상에 

 도 다.

 들어, 사 는 가리킴  가상 트 (14)  리   상에 커 도  쳐  도 다.[0137]

    쳐  식  마 , 는 가청  는 헤드 착 에 시 는 시지  같 , 사

가 커맨드  도  청 는 트  생  도 다.      , 사 는 헤드 착 

에   식  쳐  커맨드가  실 어  다는  것   ,  "  (okay)",  "

(confirm)" 는 "그 게 시  (make it so)"  같  워드들  말  도 다.     라 , 가 

 는 가청 커맨드  검  , 는 사 가 가리키고 는 리   상에 커  가상 

트  타내는 헤드 착 에 미지들  시  도 다.

  커맨드에 는 것  식 는 어  도 신 지  ( , 결   (1110) = "[0138]

니 "), 는 검  쳐가 도 지  것 라고 결  도 , 는 식  쳐

  커맨드  시  도 ,  (1107) 에   쳐들  찾   라  계

싱  도 다.

결   (1107)  돌 가 , 가 미지  내에  쳐  식 지  ( , 결  [0139]

 (1107) = " 니 "), 는  (1106) 에   가  시간 간격 동   쳐들에 

라  계  싱  도 다.     는  (1113) 에  어  쳐들도 식 지 

다는 것  타내는 태 크 식별  는  헤드 착  상에  도 다.     

, 는 쳐 커맨드가 신 어 지 마  태 크 식별  는   도 

,  태 크 식별  는  사 가  커맨드 는 "OK" 쳐 커맨드  같   커맨드

도  도 는 트  능  도 다.

다  실시 태에 , 상   1   2 커맨드들  사  도 다.     다  실시 태에 , [0140]

는   커맨드  검 고 신  미지들 내에   쳐 커맨드  찾 , 결   (1107 

1110) 에   동 들  과  도   도 다.     가  실시 태들에 , 튼

누  등과 , 가청 커맨드  같 ,  보다  많      도 다.

도 12 는 트웨어 태 크들  헤드 착  상에  실   식  쳐들   커맨드들[0141]

 싱 는  실시 태  (1200)  시 다.      (1200)   (1200)  동 들  는

 실 가능  들    갖는 컴퓨  에   도 다.

 (1200)   (1201) 에 , 는 헤드 착  (10)  에    신[0142]

 동  개시  도 다.      (1202) 에 , 는  라들   미

지  뿐만 니라, 에   헤드 착  (10) 에 포   거리 들  

 신  도 다.     라 ,  (1202) 에 , 는 라(들)  시  내에  들 지  거

리들  미지들에 , 헤드 착 에  집  든 보  득  도 다.      (1203)

에 , 는 쳐  미지 내  트들  거리    계산  도 다.     들 계산들

  미지들   (1202) 에  공  는 리 진 삼각  들 , 거리 들  거리 

,  들  득 고  미지들  계산  거리 보  들  공   사  

는 직  들   도 다.      (1204) 에 , 는 거리  , 라  

거리    여 미지  싱  도 다.      (1205) 에 , 는 미지

가상 트  께 헤드 착  상에 링  도 다.      (1206) 에 , 라 는
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에   도 다.     쳐  미지들  싱  도 , 는  쳐

가 쳐  미지들 내에 포 는지 여  결  도 다.     는  쳐들 는 어도 

    내에 트 는지  결    쳐 검  고리  쳐  미지

들에  도 다.     는 미리 결  쳐가 식 는지  결     시간

간격에 걸쳐   도 다.

결   (1207)  에 ,  는   쳐들  쳐  미지에  식 는지  여  결  도[0143]

다.     가 미지에  쳐  식 다는 것  타내는, 식  ( , 결   (1207) = "

"), 는  (1208) 에  결  쳐  리에   커맨드  실질  매  도

다.     는  (1209) 에  검  쳐에 는  커맨드  실  도 다.     

(1210) 에 , 는  커맨드에 는 태 크  실  도 다.     가 어  식  

쳐들도 없다는 결 에 도달  ( , 결   (1207) = " 니 "), 는 쳐  미지들  계  

고,  (1211) 에  검  고리  쳐  미지들에 여   도 다.

도 13  체 미지에  트들  검 고 그 검  트들  검   에 여 미 운[0144]

(interesting) 시각  가상 실 과  공 는  실시 태  (1300)  시 다.      (1300) 

"간주 는  트들 (deemed essential objects)"  헤드 착  상에  도

는 ,  (1300)  다  "  트들"  헤드 착 상에  것처럼 링

 도 다.      (1300)   (1300)  동 들  는  실 가능  들   

 갖는 컴퓨  에   도 다.      (1300) 에 , 는  (1301) 에  

라  헤드 착  에   신  동  개시  도 다.      

(1302) 에 , 는 미지들  쳐 고 라들   신  도 다.      (1303) 에

, 는 미지 내  트들  거리   계산  도 다.      (1304) 에 , 

는 거리  , 라 , ,  거리  여 미지  싱  도 다.

 (1305)  에 ,  는 미지  가상 트 (14)   께  상에 링  도 다.[0145]

 결   (1306) 에 , 는  트들  미지들 내에  식 는지 여  결  도 

다.      들어,  검  고리  그 검  미지들  에 어,   미지

들에  검 는지  결  도 다.      들어,  는 골격 검  고리  그 쳐  미지

들에 어, 시 가능  것처럼 는  것처럼 링  도 는  는 과 같 ,   검

 도 다.     트들  검 다는 것  타내는, 다  트들  검 다고 가 결

 ( , 결   (1306) = " "), 는 마  트가 미지  생략 어 는 것처럼 

트  타 게 도 , 가상 트  트 상에 첩시  트  게 링 지 여  결

 도 다.

여러 실시 태들에 , 가상 트들  다   특 들 (transparency characteristics)  시  도[0146]

다.      실시 태들에 , 가상 트는 실 계 트 ( , 들, 가락들,  얼 )  곽 상

에 걸쳐  타 는 것처럼  도 다.     런  실시 태에 , 가상 트는 실 계 

트 상에 걸쳐  매 거  커 도  상  변경  도 다.      , 실 계 트는 헤드

착  상  미지 에 " -쓰루 (see-through)" 게 타  도 다.      실시 태에 ,

 트가 벽 는  에 , 벽 / 는 과 사  가상 트가 생 ,

가상 벽/   트 상에 걸쳐  첩시킬 도 다.     어  다  트들  검 지

는다고 가 결  ( , 결   (1306) = " 니 "), 는  (1310) 에  계  가

상 트  가진 미지  링  도 다.

결   (1307) 에 , 는   트들  미지들 내에  식 는지 여  결  [0147]

도 다.      들어, 간주 는 "  트들 (necessary objects)"   도 는 ,

다  간주 는 "  트들 (unnecessary objects)"  미지  트  생략   

게 링  도 다.      들어, 간주 는  트는 미지에  사  신  들  도

지만,  것  간주 는 다  트는 가상 트 상에 걸쳐  트   2 개  들

 도 다.      트는 가상 트가  트 상에 첩  상태  곽 태

(outline form)   도 다.     어들     그램 고, 드  다운

뉴, 는 헤드 착 는  착 라들 등에  식  도 는, 시  검 ,  가리키  쳐

같 , 사 가 사  (preference)  시 는  지원  쳐 는  여, 사 에 
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 택  도 다.     사 는 "다  사 들  쳐들"   것처럼 고  "

상  쳐들 (my features always)"  도  헤드 착  그램  도 ,

는  경우도 마찬가지 다.     트들  다고 가 결  ( , 결   (1307) =

" "), 는  (1310) 에   트  가상 트  가진 미지  링 는 그램

들  공  도 다.      들어, 사  신  들   것  간주 어 미지에 

 도 다.     어들     라미 들  사 에  결  도 다.

    들어, 업 동  시 에  사 는  트들  고  것처럼 링 어

는 트들  타낼 도 다.      들어, 사 는 드  다운 뉴    여,

사  들  다는 것,  미지에  다  사   들  지 다고 결  도

다.      들어, 많  상  사 들  미지에 재  도  커  가상 트 상에 걸쳐

업 고  도 다.      많  사 들  많  가상 트들  어질러 질 도 다.     

라 , 사 들  는 업  상시키   어질러 지는 것  경감 도  게 링  도 다.

트들  다고 가 결  ( , 결   (1307) = " 니 "), 는  (1308)[0148]

에  트  가진 미지   것처럼 링  도 다.      (1309) 에 , 는  

 트가  것처럼 링  상태 , 는 가상 트가  트 상에 

는 상태 , 가상 트   도 다.     다  실시 태에 , 트는 트가 가상

트 (14)  차단  에만  게 링  도 , 트가 가상 트 (14)

 차단 지  에 리드  링  도 다.

도 14 는 미지 에  타  도 는 들, 들  다  간 쳐들 ( 컨 , 사   다  개[0149]

 쳐들)  고 여 미지들  헤드 착  상에 링 는  실시 태  (1400)  시

다.      실시 태에 , 헤드 착  는 가상 트가 는  미지  

쳐 고,   여 미지  싱  그 쳐  미지에 재 는   식

고, 그리고 그 식   에 여 가상 트    도 다.     

에   가상 트  식    에, 에, 는 식   과 여, 

링 는 것   도 다.      들어, 는 사  쳐 ( 컨 , 들  들) 가 가상 

트  차단 는 에 는   것처럼, 그리고, 사  쳐가 가상 트  차단 지

는 곳에 는  것처럼 가상 트  링  도 다.      , 사 는 가상 

트  미지  근 에  그 /그  들  볼  지만, 가상 트  지는 마  진짜처럼 리드

타 다.     , 는 사  신  쳐들  가상 트  에 는 그 상에 걸쳐

타 도  ( , 리드) 가상 트  링  도 지만, 다  개  들  들 (  다  

들)  들  가상 트  미지에  시 가능 게 도  ( , 가상 트가 다  사람

들/ 들  사  뷰  차단 도 ), 는 가상 트가 다  사람  들  들  통과  뷰

 도 , 게 링 다.

 들어, 헤드 착 는  착 라는 사   다  개  들  들  포 는  미[0150]

지  쳐  도 다.      는 쳐  미지들 내에   들  식   

 고리  쳐  미지 에  도 다.      들어, 는 미지 상들  

 과 , 쳐  미지들에  사  들   2 개  들  검  도 다.

 들  트가 가상 트  차단  도 다.      들어, 5 개  가락들   사  는[0151]

미지에  검  도 다.     는, 쳐  미지들 상에  상 에    들

 2 개  들 지만 쳐  미지들 내에  에  상   다  들  사  들  것

 다.     게다가, 는 식  트  거리  쳐 여   도 다.     

 들어,  쳐들 ( 컨 ,   들)  사  어도 미리 결  거리 (12 트) 만큼 

어  다고 가 결  , 는  보  그들 쳐들  다  개 에 다고 

도 다.     가  감지 는 라미 들   가능  본 개시   내 다.      들어, 

트들  , 트들  ,  트들  사 가   도 다.

 (1400) 에 , 는  (1401) 에  라들  에    신  동[0152]

개시  도 다.      (1402) 에 , 는 라들   신  도 다.     

(1403) 에 , 는 미지 내  트들  거리   계산  도 다.      (1404) 에 ,

는 거리  , 라 , 미지    거리  여 그 쳐  미지
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싱  도 다.     결   (1405) 에 , 는 트가 사  쳐,  들어, 사

 들, 들, 다리들, 몸통 등에 는 미지들 내에  식 는지 여  결  도 다.      결

 쳐  미지 내에  트들  식 고, 그 식  트들  리에  골격 과 

고, 그리고 그 식  트들  골격 과 는 것에 답 여, 식  트들   

트가 골격  에 매 는지  결 ,   미지에 는 것   도

다.     골격  간 골격  주  들, 뼈 ,  다리들에  상   보  포  도

다.

사람  쳐가 미지 내에  식  ( , 결   (1405) = " "),  (1409) 에 , 는 미지[0153]

에  가상 트  사  쳐들  가진 미지  링  도 다.     어  사  쳐들도 

미지들 내에  검 지  ( , 결   (1405) = " 니 "), 는 결   (1406) 에  그 

쳐가  2 개  쳐들 지 여  결  도 다.

결   (1406) 에 , 는  2 개  쳐들  검 는지 여  결  도 다.      결[0154]

그 쳐  미지에 재 는   식 는 것에 답 여,    1 개  는  2 개 에

는지 여  결 는 것, 가상 트    러싸  역  결 는 것,  식   

 가상 트에  러싸  역  어도  과 랩 는지 여  결 는 것  

도 다.     들 쳐들  에  게 링  도 다.     는 가상 트

생 여 검  쳐 상에 첩시킴  트(들)  생략  도 다.      들어, 는 가상

트   상   2 개  들 상에 걸쳐  링  도 다.      2 개  들  검

고 미지에  다는 것  타내는, 쳐들  검 다고 결  ( , 결   (1406) = " "),

는  (1407) 에   2 개  들 상에 걸쳐  그 미지에 첩 는 가상 트  링

도 다.

트가  2 개  들 지 여  가 결   없  ( , 결   (1406) = " 니 "), [0155]

는  (1408) 에  가상 트  가진 미지  링  도 다.     는 원 는 

트에 는 미지에  다  들  결  후  원 는 트  곽   도 지

만, 미지에  들  가상 트 (14)  체  도 다.     곽 사 는 가변  도 

트 미지   1 트  포  도 다.

도 15 는 헤드 착  (10)    시    탑 다운 (top down) 뷰  시 다.[0156]

     가상 트 (14)  타낸다.     가상 트 (14) 는  는 가상 평

 크린  시 다.      실시 태에 , 가상 크린  다   차트들  가진 그래   

다.     다  사 들  가상 트 (14) 만  직  에 타 지만 뷰어에게는 

, 실  트  것  타 다는 에 , 가상 실 경 (setting) 에  가상 트 상에 걸쳐

업  도 다.

시  에 , 는 사  쳐들 는 들 (1502)  검 고, 체 미지 내에  가상 트[0157]

(14) 상에 걸쳐  2  다  개 들  쳐들 는 들 (1500  1501)  검 다.     도 15 에 시

 같 , 사  들  에  에  엘리 트  도  허 다.

   사  들  가상  트  (14)  상에  타  것  가상  트  (14)   차단  것 다.

게다가, 2  다  개 들  쳐들  들 엘리 트들  지  것  간주 므  가상 트

(14)  들 상에 견상  게 링  도 , 헤드 착  (10)  사  뷰

트릴 도 거  는 어질러  도 다.     가상 트 (14) 는 들 (1500  1501)  생

가상 트 (14)  차단 지 도 , 에  들 (1500  1501) 상에 걸쳐  첩 어 어울리게

(fitted)  도 다.

시  에 ,  2 사  들 (1501)  에  " " 것처럼 링 ,  2 개  들[0158]

(1501)  곽  타낸  같  가상 트 (14) 상에 걸쳐  링 다.      차단 어

는 가상 트 (14)   2 개  들 (1501) 상에 직  링  도 다.     시  에 ,

 2 사  들 (1501)  직 들 (1501)  곽만  타낸 상태 ,  것처럼 타 다.     다

 사  들 (1502)  시  에 는 그들 들 (1502)  가상 트 (14) 상에 걸쳐  링 어

가상 트 (14)  차단 는 상태 , " 리드 트 (solid object)"  링 다.     시  에

,  들  (1502)   리드  것  타 ,  그  래  가상 트 (14)  는  시 가능  도 다.
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 실시 태에 , 다  개  들  검 어 들 (1500  1501)  곽  링  도 다.     

들 (1500  1501)  지는 가상 트 (14) 래에 링 는 것처럼 시 다.

헤드 착 는  착 라는 미지들  쳐 고   쳐  미지 에 여 [0159]

  식  도 다.      들어, 것  사  들 (1502)  가상 트 (14) 상에 걸

 2 개  들 (1500)   3 개  들 (1501)  도 다.      들어, 5 개  가락들,  사

 ,   ,  들  ,  가락들  ,  거리     가  검  도  다.

는  미지  상  고  미지    연 는  들   2  개  들

(1500) 라고  도 다.     는  미지  우  , 그리고 라 (1501) 

  거리 어   들  다  개  들 (1501) 라고  도 다.     는 

 그 들  거리  내에 고  에 라  미지에 헤드 착  (10)  에 

어 , 미지   상  연 도  는 들 (1502)   3 트가 사

들 라고  도 다.     가  감지 는 라미 들    들  식  에 

에  사  도 다.      들어, 사  들 는 들   , 는  

미지에  든 다  들  다  사 들에 다고  도 , 라 , 는 그들 지

들  헤드 착  상에 시 는 미지에 곽들 는  것처럼 링  도 다.

도 16  싱 리 들  리지   고   링크  가 질러   (1605)  통[0160]

신 는 헤드 착  (1600)  다  실시 태  시 다.     도 16  헤드 착  (1600)

 다  컴포 트들  시 다.     헤드 착  (1600) 는  싱   CPU 상에

는 상태   CPU (폰, 태 릿 등) 에   동 가능  도 다.     , 헤드

착  (1600) 는 사  헤드 에 편 게 착 게 가능  경량   도 다.     헤

드 착  (1600) 는   (1605)  싱   리지 리 들  리지

도 , VIRT 어 시  (1610)    (1605) 상에  실 는 트웨어 리 들

내에   도 다.       (1605) 에  싱  ,   (1605)

는 싱 능들  공 고, 리  가시키 , 헤드 착  (1600)  리  보  

도 다.

헤드 착  (1600) 는 에    (RGB-D 라) (1615)  포 다.     헤드 [0161]

착  (1600)  는    (마 크 폰) (1620)   체  (1625)   포  도

다.      (1625) 는  OLED   (1625)  도 다.     헤드 착 

 (1600) 는  커  포 는 어 드 (ear bud)  포  도 거  는 는  

헤드폰들 (1630)  포  도 다.     다  실시 태에 , 헤드 착  (1600) 는 경량 , 

 것   (stripped down)  (1600)  포  도 다.      (1600) 는  

,   (1615), 리   (1625)  포  도 다.      는, 헤드 착

가 경량 , 사 에게 편 게 지 도 ,  VIRT 어 시  (1610)  실 도  

도 는   (1605) 내   통신  도 다.     도 41  참 여 래에  

 는  같 ,   (1605) 는   리  포 ,  실시 태에 , 

는 헤드 착  (1600)  상 동 도   도 는 VIRT 어 트웨어 듈 (1610)

  도 다.       (1605)  헤드 착  (1600) 는  는  도 

는 고   링크 (1612)   여 통신  도 다.      들어, 고   링크 (1612)  는

Bluetooth®, Wi-Fi®, Qualcomm's Peanut®,  ZigBee®  들    상  택

 단거리   링크 (1612)  도 다.

 들어,  는 들 (1615, 1620  1630)  여 쳐 어, 지   변  도[0162]

다.     지  는   통신  도 , 지  는   (1605) 상

에  동 가능  어 시  (1610)  링크  라  통신  도 다.     어 시  (1610)  감지

 싱  도 ,    링  도 다.       들어,  어 시

(1610)  역  닝  미지들  거리  신 고 그 룸에  어도   상에 가상 

트  생  도 다.      는 그 링크  라   통신 어 헤드 착 

(1625) 상에  도 다.

도 17   에    싱    (off loading)  가능 게   [0163]

 헤드 착  사  고  링크  는  실시 태  (1700)  시 다.     
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(1700)   (1700)  동 들  는  실 가능  들    갖는 컴퓨  

에   도 다.      (1701) 에 , 는 헤드 착   그  라들  

에    신  도 다.      (1702) 에 , 는  라들  미

지  신  도 다.     결   (1704) 에 , 는 헤드 착   통신

고 싱  리 리지  도울 는  가 재 는지 여  결  도 다.     

 가 재 지  ( , 결   = " 니 "),  (1710) 에 , 미지들  다  실시 태들

에  는  같  헤드 착 에  싱  도 다.

헤드 착   통신 고 싱  리 리지  도울  는  가 재[0164]

 ( , 결   = " "), 헤드 착 는  (1705) 에    에  

싱        도 다.      (1706) 에 ,   

는 신  에 여 미지 내  트들에  거리    계산  도 다.

   (1707) 에 ,   는 헤드 착  신    라 

여 미지  싱  도 다.      (1708) 에 ,   는 헤드 

착  신    미지  여 가상 트에    생

고, 그 생    헤드 착  신  도 다.      (1709) 에 , 그 헤드

착 는   신    여, 미지들  헤드 착 

 상에 링  도 다.      는  (1701)  돌 가 계  도 지만,  

가 재 다 ( , 결   (1704) = " ") 고 단 헤드 착 가 결 , 결  재   동

 복 지  도 다.

도 18   2 헤드 착 가 공  에   도 ,  공  사  리[0165]

통신 는  (1800)  시 다.      (1800)  미지  링 는 싱 시간  경감  도 

거 ,  는  가상  트     상에  생 는 싱  시간  경감  도 다.

 들어, 는  실시 태들에 , 미지  싱 고,   매체  미지 

, 는   신 여 가상 트   리 링  도 다.      (1800)  

 (1800)  동 들  는  실 가능  들    갖는 컴퓨  에

 도 다.

 (1800) 에 , 는 라들  에    신  동  개시  도 다.[0166]

    (1802) 에 , 미지들  쳐  도 , 는 라들   미지 

신  도 다.      (1803) 에 , 는 미지 내  트들  거리   계산  도

다.      (1804) 에 , 는 들  미지  싱  도 다.     

(1805) 에 , 미지는 가상 트  링  도 다.      (1806) 에 , 다  헤드 착 

가 공   신 고 그 공    도 도 ,  원격  매체  공 지

여 에  결  루어질 도 다.      들어, 다  헤드 착 는   득  

도 거 , 는 공   여 미지  가상 트  링  도 다.

가  원격  매체  공  결  ( , 결  (1806) = " "), 는  (1807)[0167]

에  공  리  통신  도 다.     가  원격  매체  공 지  결

( , 결   (1806) = " 니 "), 는  (1801)  여, 계   쳐  도 

다.      2 헤드 착  (10b) 는  (1808) 에   매체  에  도 

,  (1809) 에  그  신  도 다.      (1810) 에 , 거리 는 계산  도 

 그 미지가  (1811) 에  싱 다.     결   (1812) 에   2 헤드 착  (10b) 에

 집   공  는 결 에 도달  도 다.      들어, 는 닝   

 는 업  다   도 다.     는 에  신 어  매체에  도 

다.     가  2 헤드 착 에  집   공  결  ( , 결  

(1812) = " "), 는  (1813) 에  공  리  통신  도 다.     가  2 헤드 

착 에  집   공 지  결  ( , 결   (1812) = " 니 "), 

는  (1809)  여, 계  미지에   신  도 다.

도 19 는 다  들에  사    통신 트워크 상에 걸쳐  공 는  실시 태 [0168]

 (1900)  시 다.     헤드 착  (10) 는 리 들   2  통신  (10b)  공

 도 다.      (1900)   (1900)  동 들  는  실 가능  들   
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 갖는 컴퓨  에   도 다.

 (1900) 에 , 는 라들  에    신  동  개시  도 다.[0169]

    (1902)  에 ,  는 라들   미지  신  도 다.      

(1903) 에 , 는 미지 내  트들  거리   계산  도 다.     는 미지

      변  도 다.     는  2 헤드 착 에  사  

   태그  도 다.      2 헤드 착 는 거리, 미지,  태그   

신  도 다.      2 헤드 착 는 미지 내  가상 트  가진 미지   

싱  링  ,    도 다.

 (1904) 에 , 는 미지 내  트  태그 여, 태그  보   3 차원 에 [0170]

 도 다.     태그는 GPS   득  도 는 지리    포  도 다.

 실시 태에 ,  는 룸 내  트들  에  트들  상    

도 다.     다  실시 태에 , 각각  트에는 트들   포 는 GPS 들  당

도 다.      실시 태에 , 태그는 어도 4 개  리   들  포  도 다.     가

실시 태들에 , 가상 트  연 는 는    태그  도 다.      (1905)

에 , 는  , 라 , 미지    거리  여 미지  싱

도 다.      (1906) 에 , 는 에 리  경  링  도 다.      

에   매체에 업 드 고 신  도 , 는 다  헤드 착 (들) 는 다  헤드 

착 (들)에  별개  들에  가능  도 다.     본원에  언   같 ,

헤드 착 들   들과  매체들 ( 컨 , 마트 폰, 개  컴퓨 , 는 컬 

트워크  통  가능  )  리지 , 경량   도 다.      2 헤드 착

는 그   결  도 , 재  에  닝  에 는  매체에

 청   도 다.      매체는 그 청  신  도 다.      매체는 그 에 

여  헤드 착  통신  도 다.

결   (1907) 에 , 는  공 지 여  결  도 다.      공  결[0171]

 ( , 결   (1907) = " "), 는  공 고   2 사  연  

 통신 거  (  (1908)), 는  매체  통신  도 , 여 , 컴퓨  는 

매체   청  도 다.      들어,  매체는 다  컴퓨  , , 는 트

워크 산 컴퓨   포  도 다.     가  공 지  결  ( , 결

 (1907) = " 니 "), 는  (1901)  여 계  라  에   

들  신 고  (1902) 에  미지들  쳐  도 다.      (1908) 에 ,  2 헤드 착 

는 공  에  도 다.     는  (1909) 에  공   여 가

상 트  는 편, 가상 트  링 는 싱   감 시킬 도 다.

도 20  가상 트  링    여 어도 2 개  헤드 착 들 간에 [0172]

   닝   공 는  실시 태  (2000)  시 다.      들어, 

는, 들  미지 ,  ,  , 거리  싱 고, 공   

득  미지 내  가상 트   리 링   도 , 다  들에  사  

 통신 트워크 상에 걸쳐  공  도 거 , 는 트웨어 리 들 간 업 들에

 다   공  도 다.      들어,   사 가 리에  다  사

들에 가능  도 다.      (2000)   여  다  들과 업 여 리

들  공 가능 게 다.      (2000)   (2000)  동 들  는  실 가능  들

  갖는 컴퓨  에   도 다.      (2001) 에 , 는  1 헤드

착  연 는 리  실  동  개시  도 다.

 (2002) 에 , 는 헤드 착  연 는 /  채  열 도 다.     는[0173]

 (2003) 에   2 헤드 착  리  실 고  (2004) 에  채  열어  채

통  통신  도 다.     는  (2005) 에  리  공   상에  실  도

다.      (2007) 에 , 는 RF 채  여    헤드 착 들에  

생  도 다.     는  (2008) 에   1   2 헤드 착 들   여

업  도 다.      (2009) 에 , 는   공  도 다.      (2010) 에

, 는  들  공 고 에  들  동  도 다.      (2011) 에 , 
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는  들에  새 운 커맨드들에   쳐들  검  도 다.

, 에    같 , , 헤드 착 들   상에  생  미지  [0174]

  공 는  미지    신 는 헤드 착  착 여, 참가 들

과 동  것  보고 들 , 다  사람들  가상 는 강 실 경험에  업들  찰가능 게  도

다.      헤드 착 들 사 ,   참가  헤드 착 들 사   통신들

가능 게 , 헤드 착 들  착 고 는 들   헤드 착 들에 보 는

가상 트들과 상 는 능  가질 도 다.     가상 트들과   상 들  과

키도  강  는 것, 상  역 는 커 지  리   상에 는 것 (새 운 

강  그 공  경험에 과  가 는 것), 그리고 공   실 과 쳐 / 는  

들  통  상 는 것  포  도 다.     들에  루어지는 가상 경험에  런 변경

들   변경  참가 들  다  들에  착  헤드 착 들에  도 다.

도 21   여 식별가능  리  통  어도 2 개  들 사 에  [0175]

공 는  실시 태  (2100)  시 다.     리는 미리 결  역에  다  가능  들

 헤드 착 들  식별  도 다.     단 헤드 착 가 역에 들어가 , 헤드 착 

는 어드  보  리 상에 등 고  도 , 그 리는 다  헤드 착 

들과 공  도 다.      실시 태들에  는 실시 태들  가능  에 , 닝 능

마트폰과 같  가   닛에   도 다.     별개  에  역  닝

사  경량  헤드 착 가 사   특   도 다.      , 헤드 착 

는  (centralized) , 다  헤드 착 들  업   그리고 닝 리 들

공   가능 지  리 결  도 다.      (2100)   (2100)  동 들  는

 실 가능  들    갖는 컴퓨  에   도 다.     리는

가  들에  보  공 는 컴퓨  독가능  도 다.     것  다  들

에  사    통신 트워크 상에 걸쳐  공 는 것  게 다.      들어, 

리는 닝   득 여 가상 트 (14)  링   그   고 는 

(10) 가 리  체크   도 , 리  연 는 지 태그들  가진  내  닝  역들에

 보  포  도 다.      들어, 는 가상 트 (14) 에   포  도 

, 역 내   상  들에  ,  , 트  , 는 리 득  

는  다   는  집   포  도 다.

실시 태  (2100)  헤드 착 들 신에  는 싱   감 시키   리[0176]

들  공 는 것  업  가능 게 다.      (2100) 에 , 는  (2101) 에  리

 실 고  도 는  1 헤드 착  업 라는  청  신  동  개시

 도 다.      (2102) 에 , 는 업   근처 들에  어  어 탐색  개

시  도 다.     결   (2103) 에 , 는 견  들과 업 지 여  결  도 

다.     업  결  ( , 결   (2103) = " "), 는 들 사 에  생  

도 다.     는 2  통신 링크  여 업  도 다.     통신 링크는  (2104) 에  

1   2 헤드 착 들 (10  10b) 사 에  도 다.

는  내  리에  도 다.     리  는 는  (2105) 에[0177]

리  닝  다  사 들  업에 가능 지  결  도 다.     결   (2106)

에 , 는 새 운 사  택 지 여  결  도 다.     는 에 거  는

 상  미리  계 규 들에 여 업  도 는 결  규  엔진에 여, 새 운 사

 택 지 여  결  도 다.     가 새 운 사  택  결  ( , 결  

(2106) = " "), 는 결   (2107)  진 여, 업   새 운 사 에   생

지 여  결  도 다.     결   (2107) 에 , 는 새 운 사  업 지 여  결

도 다.     가 새 운 사  업  결  ( , 결   (2107) = " "), 는

 (2108) 에   들에   생  도 ,  1   2 헤드 착 들  

여 업  도 다.

가 새 운 사  업 지  결  ( , 결   (2106) = " 니 "), 는 [0178]

(2109) 에  어  가  사 들도 상 지 고  참가 들과  업  개시 라는 시지  사 에

게  것 다.     가 새 운 사  택 지  결  ( , 결   (2107) = " 니
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"), 는 업  거 다고 가  것 다.     는  (2109) 에  어  가  사 들

도 상 지 고  참가 들과  업  개시 라는 시지   도 다.

도 22 는 2 개  상  지리  들에 트 는  1 헤드 착  (2205)   2 헤드 착[0179]

 (2210)    시  타낸다.     도 22 는  1   2 헤드 착 들 (2205,

2210)  다  컴포 트들   헤드 착 들 (2205, 2210) 사 에   능들  공

도 는 VIRT  컴포 트 (2265)  시 다.      1   2 헤드 착 들 (2205  2210)

 새 운 에 들어가는 새 운 헤드 착 에  싱  감 시키   닝  역

3 차원 맵  포  지  산들  공  도 다.     공  (sharing) 는 리  시킬 도

,   미지들  링 는 것  도울 도 다.     다  실시 태에 ,   사

 닝  3 차원 맵   2 사  맵  보  도 다.     다  실시 태에 ,   사

맵   2 사  맵  체  도 다.     가 실시 태들에 ,   사  맵  다  사람들

닝   체크 는  참 어 사  도 다.      들어,  참 는 미리 결  시간 

내에  어  도 다.

시간  만료 시에 는 싱 들  담 러운 경우에,  2 사 는  1 사  맵  [0180]

 도 다.     다  실시 태에 ,  1 헤드 착  (2205)   2 헤드 착  (2210)

는   2 개  리 어진 지리  들에 트  도  사  역들  닝 지 

 도 다.     라 , 지  산들  가상 트들  헤드 착 들 (2205  2210) 사 에

공 지만, 런 보가 업에 지  것  에 맵  공  가 없  도 다.

 신, 3 차원 맵들  공 는 헤드 착 들 (2205  2210)  역  닝 는 것   는 동

 에 가 거  그 내 에 트 는 사 에게 가   도 다.

 1 사 는  (2215), 커 (2220), 미지   (2225)    (2230)  가질 [0181]

도 는  1 헤드 착   (2205)  동 시킨다.      1 헤드 착  (2205) 는

  는   (2260)  다  어 컴포 트들  포 는 어  포  도 다.

  다  실시 태에 , 헤드 착 는  (2215),   (2260), 리 (미도시),

커 (2220),  마 크 폰/   (2230)  포  도 다.     컴포 트들   리  

(2235), 사  어  (2240),  리   (2245),  리   (2250)  보  

(2255)  포 다.

 2 사 는  사  컴포 트들  포 는  2 헤드 착  (2210)  동 시킨다.      2[0182]

 (2210) 는  (2215a), 커 (2220a), 미지   (2225a)    (2230a)

 가질 도 다.      2  (2210) 는   는   (2240a)  어  포

도 다.     어 는  리  (2235a), 사  어  (2240a),  리   (2245a), 

리   (2250a)  보   (2255a)  포  다  어 컴포 트들  포 다.

들 (2205  2210)  각각  들 (2205  2210)  각각에  능  공  도 는[0183]

어 공  (2265)  통신 다.     어 공  (2265) 는 2 개  들 (2205  2210)  보  

도 , 들 (2205  2210)  경량  지 고 계산 집  싱  컬  는 것

드시  지 도 , 그 들  신 여  공  도 다.      2 개  

 들과 사 게, 어 공  (2265) 는 킹 공격들  ( 컨 , 컬 트웨어,  

 공 들 / 는 업  공 들에  공  도 는)  트웨어  보  ,

벽들 (2285  2285a)    도 다.     벽들 (2285  2285a)  어 공  (2265)

에   다.     다  실시 태에 , 벽들 (2285  2285a)  , 없다.

어 공  (2265) 는 식별  들 (2205  2210)  라우  보  포 , 많  들에 [0184]

  지 는 리 (2280)  포  도 다.     어 공  (2265) 는   리지

 (2270)  포  도 다.      리지  (2270)  닝  미지들    곽  

보에   싱 다.       곽  는 거리, 상    포  도

다.      리지  (2270)   1 사  여   1 역  맵 가능 게 고,   

리 링 거  는 닝   라미 들  검 는  2 사  헤드 착   

  가능 게  도 다.     어 공  (2265) 는 지  산들  공 는 것  게

다.     어 공  (2265) 는   (2260  2260a) 사 에  도 는 통신 링크  
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공  도 다.     어 공  (2265) 는  상  트워크 폴 지들, 벽들  IP 어드 싱 키

쳐들에   게  도 다.

각각   (2205  2210) 는   매   닝  미지  닝  들에 [0185]

여 집  에  도 다.      들어,  1 헤드 착  (2205) 는 룸 내  

트들  포 여 룸  닝  도 다.     닝  트들에   , 트들  곽

, 트  헤드 착 지  거리 ,  헤드 착   트들  

 집  (aggregation)  집 (collection)  래  도 다.      닝   래  

도 ,  는 라우  (2275)  통신  도 다.      께,  1 헤드 착 

(2205) 는 닝  에    도 다.      는 경도, 

도  고도에  들  도 다.      1 통신  (2205) 는 컬 리  경에  각각  

 지 다.     는 다  가  리 트 고   도  어느 공  

가 각각   상에  도 는지  식별  도 다.

 1 헤드 착  (2205) 는  클라우드   (2265) 에  도 다.     런[0186]

 (2265) 는 계산, 트웨어,  ,  리지 들  헤드 착 들에 공

도 다.      헤드 착 들   (2265)   리     -사  식

(knowledge)   지 는다.     클라우드-   (2265) 는 그 에  룩업 리

(2280)  가질 도 다.      (2265) 는  상에 상주 다.      (2265) 리 들  

상에 걸쳐  헤드 착 들 상에  실 가능  웹 리 들/웹 들  경 여 미  

(fine-grained), -  단  헤드 착 들에 동  공  도 다.      (2265)

는 -사 트  3  공  상에 트  도 다.     리 (2280) 는  1  (2205) 

보 , 원격 사 들 (2205, 2210) 사 에 라우  (2275)  경 는  게 다.      

,  2 헤드 착  (2210) 는 헤드 착  (2210) 가 특  에 다고 결  

도 , 그  라우  (2275)  통신  도 다.      (2265) 는 동  러  리

들  닝   도 다.     헤드 착 들  사 가 여 웹 라우  통

 마  그램  그들 신  헤드 착  상에 컬   것처럼 사   는 웹-

 는 리  드  도 다.      (2265) 는 웹 라우 들  는 리

들   통  달  도 지만, 트웨어  는 원격 에 는 들 상에 

다.      (2265) 는 공  - 들  통  신  도  헤드 착 들에 

  단  지  타 다.     에 답 여,  1 헤드 착  (2205)  생  

 어 (2270)  가 미지  링 는  가  계산 싱     

리    리  들 (2235a  2245a)  신  도 다.      2 헤드 착  (2210) 는

   (2225a) 에  생   검  도 거 , 는 미지  링 는  가

계산 싱     어  (2270)  신   여, 미지  

 (2215a) 상에 링  도 다.

도 23   1 헤드 착  (2205) 에    다 어그램  시 다.      1 헤드 착 [0187]

 (2205) 는  2 헤드 착  (2210) 에 가 게 트  도 다.     헤드 착 들

(2205  2210)   상     링크들  통    도 다.      1 헤드

착   (2205) 는  (2215), 커 (2220), 미지   (2225)  

 (2230)  가질 도 다.      1 헤드 착  (2205) 는  사   어 (2301) 에

    포  도  ,  그  어에,  가    도 다.

 1   (2205)  는   공   리지  (2302)  에   는    포  도

, 그 공   리지는  2  통신 가  도 는 리  도 다.

    1  (2205) 는   리  (2235), 사  어  (2240),  리   (2245),

 리   (2250)  보   (2255)  포 는 다  어 컴포 트들  포 는 어

 가질 도 다.

 2 사 는   1 헤드 착  (2205)  사  컴포 트들  포 는  2 헤드 착 [0188]

 (2210)  동 시킨다.      2  (2210) 는  (2215a), 커 (2220a), 미지  

 (2225a)    (2230a)  가질 도 다.      2  (2210) 는   는  

 포  도 다.      2  (2210) 는 사   어 리 (2303) 에 
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고 사   어 리 (2303)    도 다.      2  (2210) 는

  1  (2205) 에  가능  공   어 리 (2302)   고

그 리에  도 다.      2  (2210) 는  다  어 컴포 트들 는 듈들  포

는 어  가질 도 다.      2  (2210) 는  리   (2235a), 사  어 

(2240a),  리   (2245a),  리   (2250a),  보   (2255a)  포  

도 다.

 에 어 , 사 들  지 어 는 닝    트  공  도 다.     사 들[0189]

들 상에 가상 트들  는 가상 산들과 상  도 다.      1   2 

(2205  2210) 는 컬 고    리어 (  들어, Wi-Fi®, Qualcomm® Peanut® 단거리 통신 

,  Qualcomm® FlashLinQ ®)  통  통신  도 다.     가  사 들  재 , 들

(2205, 2210)  어- - 어 들 는 드 트, 니 트, 는 티 트  통  가  통신

 도 다.

도 24 는  여   보  태그 고 그 태그   어도 2 개  헤드 착 [0190]

들 사 에 리  통  공 는  실시 태  (2400)  시 다.      (2400)  

(2400)  동 들  는  실 가능  들    갖는 컴퓨  에  

 도 다.     리는 닝  3 차원 맵들에  보  공  도 다.      들어, 헤드 

착 는   고    시간  고  게  커니  통  계산  도 

, 그 계산들  여,  트들  헤드 착  (10)  어진 거리  결  도

다.     게다가, 헤드 착  (10) 는  역  닝 여, 트들   결 고, 들,

 트들   보  , 폭,   거리 보  결  도 다.

 (2400)   (2401) 에 , 는 헤드 착   신  동  개시[0191]

도 다.      (2402) 에 , 는 미지  신  도 다.      (2403) 에 , 

는 거리   계산  도 다.     는  (2404) 에     

싱  도 다.     는  (2405) 에  가상 트가  미지 내에 포  상태

미지  링  도 다.     결   (2406) 에 , 는 다  헤드 착 가 미지 

   도  미지   보  태그 지 여  결  도 다.

 2 는 미지  계산  도   1  닝 능 들  리  여 그[0192]

닝  라미 들  참  (reference)  검  도 는  2  포  도 다.     다

 실시 태에 ,  2 는 닝   포트  도 다.     포트   여,

 2 는  미지에  어도   상에 가상 트가 커  상태에  

 미지  링  도 다.     것   2 헤드 착  (10b) 가    어

 도 다.      2 헤드 착  (10b) 는 역,  들어, 룸 내  그   결  후 

  통신 ,  1 헤드 착  (10)  닝  에  청   도

다.

가 미지   보  태그  결  ( , 결   (2406) = " "), 는 [0193]

(2407) 에  다  헤드 착  (10b) 가 그 닝  에   도 , 닝  

 리에   보  태그 고 그   상에  도 다.     에 , 

상에  는 신,  (2407) 에 , 는 공  트워크  통  가능  리

같  공  리에  도 다.     가 미지   보  태그 지  결

( , 결   (2406) = " 니 "), 는 공   는  어  다  들도 

도 없다고 결  도 ,  (2408) 에  그 역  계  닝 여 트 사   가상

트  링  것 다.

도 25a 는 3 개   들 (2501, 2502,  2503)   (2504)  가진 시  (2500)   실[0194]

시 태  시 다.     들 (2501 내지 2503)   (2054) 는 닝    맵 보  

다.     맵  룸  닝  라미 들  포  도 다.     맵  미지 내  트들  상들  사

들  포 , 평  크린  (2530)   (2532) 과 같 , 미지 내  들  식별  포

 도 다.     맵   트들   트 는 거리  각도, 는 룸에 링크  참

  내   들 는  들  포  도 다.      들어, 맵  트들
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들  원  3 개  직   들  , 컨 , 룸  특  리  는 3 개

들 ( 컨 , , 폭, )   다  미  에  식별  도 다.     맵  트들  

쳐   3 차원   에  헤  포  도 다.     맵 는 가 

미지  닝 는 각각    (2504) 에 업 드  도 , 는 든 헤드 착 

들   든 들  거리 들  미지들  여, 그 룸에 링크  참  

에 여 맵   도 다.      ,  (2504) 는 거리 들  헤드- 착 

- 심  들 ( , 헤드 착  각각  트 지  거리  각도)   직

계  변  , 컨 , 룸 , 폭   들에  트들  트  , 든

신   에   변   도 다.     런  변 들  달    

고리 들  당업계에 리  다.

시  (2500)  실시 태는 헤드 착 에 지 , 신, 상  컴퓨  에 가[0195]

가능  도 다.     , 헤드 착  (10) 는,  CPU (폰, 태 릿 등) 에  

 도 , ,  싱   CPU 상에  고 가  폰과 헤드 착 

(미도시) 에  그리고 그들 사 에 다.     도 25a 는    (2504)  여 

미지  리 닝 고 링   업  어떻게 어   는지  시 다.      들어, 

들 (2501, 2502,  2503)   시간 계산들  통  룸 내  트들  들 지  거리들  

   는  여 감지 는  포  도 다.     다  실시 태에 , RGB-D

라는 미지  쳐  도 다.     들 (2501, 2502,  2503)  닝   

여 가상 트  생 고 그 가상 트  미지  어도   상에 커 , 그 가상 

트  쳐  미지  께 링 여, 가상 는 강 실 경험  공  도 다.

 1  (2501) 는  맵  생 고 그 맵   (2504) 에 업 드  도 다.      맵  [0196]

 52.23.0.14 에  미지에   1   2 트에   포  도 다.     맵  

 식별 는 헤  포  도 다.     맵    (2501)  거리, 트 ,

트 폭  트 , 트들  ,  트들  벽, 천 ,  등  어진 거리

 포 , 닝  미지들에  본질   포  도 다.     각각  트  개개  

들   가  맵에 어  도 다.

 2  (2502) 는  1  (2501) 에  미 닝 었  도 는 그   미리 결[0197]

 에 는 들 52.23.0.14  통   (2504) 에 보고  도 다.      2 

(2502) 는    (2504) 에 업 드  도 다.      (2504) 는 그  

신  도 다.      2  (2502) 는  맵  가능 다는 시지  신  도 다.     

2  (2502) 는  1  (2501) 에    맵  다운 드  도 다.     실질

동시에,  2  (2502) 는 룸  상   닝  도 다.      들어,  2 

(2502) 는  1 에  룸   닝  도 다.      2  (2502) 는 닝  

  도 , 닝   다운 드 는 맵과 병 여, 가상 트  가진 

미지  링  도 다.      2  (2502) 는  그 업 트  맵   (2504) 에 업 드

도 다.

 3  (2503) 는  그    52.23.0.14  청  태  공  도 다.     [0198]

(2504) 는   52.23.0.14  들  신 고,   트  택 고, 닝  

  트  맵  태   3  (2503)  신  도 다.      3  (2503) 는 

1  (2501) 닝     2  (2502) 닝   포 는 맵  다

운 드  도 ,   2  (2502) 닝  는  1  (2501) 닝  

 보  도 다.     다  실시 태에 , 는 보 지  도 , 신  2 

(2502) 는 닝 여  1  트가 지  결 고  트  검  도 다.     다

실시 태에 , 가 ,  2  (2502) 는  1  (2501)  닝   

체  도 다.

 3  (2503) 는 맵  여, 가상 트  가진  미지  링  도 다.[0199]

  타낸  같 ,  3  (2503) 는 업 트  맵  여, 평  크린  (2530)  

 (2532)  포 는 미지 내  트들   리 결  도 다.      3 

(2503) 는 미지  가  쳐  도 , 룸  새 운 역  닝  도 ,  맵
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업 트에 여   (2504) 에 업 드  도 다.      , 들 (2501, 2502

 2503)  각각  체 미지  컬  싱 는 것   지 , 가상 트  

 미지   리 링   들  득  도 다.

들 (2501, 2502  2503)  각각   (2504) 는 맵  리 신 고 닝    맵 컴포[0200]

트들  께 연결 여  리 링 도 ,   도 다.      들어,  (2501)

가 새 운 에 고  어  닝  미지들도 없 ,  (2501) 는 체 역  닝

 도 다.      들어,  (2501) 는 , 닝  가 래 고 래 에 

었다고 결  도 다.      (2501) 는 닝  가 래 었다고 결 고, 체 역  

닝  결  도 다.

,  (2501) 는 닝    (age)  계값과  도 , 체 역[0201]

닝 지 여  결  도 다.      들어,  (2501) 는 체 룸  닝  시간  계산

도 , 싱 사 에 여 체 룸  닝 는 시간  미리 결  계보다  래

맵  락 거  는 거  도 다.     ,  (2501) 는 다  들 (2502, 2503)

  니 링  도 , 그 니 링  에 여 닝  미지  신 라는 

청   도 다.      들어,  (2501) 는 들 (2502, 2503)  리 어진 상

 역에 다고 결  도 , 맵에  청   ( 지 )  링  가능

, 청  는 것  다.     , 다  실시 태에 , 여러 들 (2501, 2502 

2503)  재 , 각각  는 룸     닝   룸에  상  역들  닝

 도 다.

도 25b 는 가상 트  헤드 착  상에 생 는  는  클라우드   취[0202]

  실시 태  (2506)  시 다.      (2506)   (2506)  동  는  실

가능  들    가진 컴퓨  에   도 다.     가상 트  생

는 것  가상 미지  룸 내   상  들에 커  , 트들  거리, 트들  상

 트들   결 는 , 룸 내  들  집  닝    도 다.      헤드

착 들  그들   클라우드  다운 드 여   시 신 여,  컬

 싱 는 것  도   상에 가상 트  링 는 것  돕고 닝   검

도 다.      (2506) 에 , 는  (2508) 에  사  미지들  헤드 착 는  

착 라  쳐  동  개시  도 다.      (2510) 에 , 는 룸  역  닝

여 공간   어  쳐 는 그램 들  공  도 다.     것     

 닝 여 들  사 는    시간   달  도 다.

는  룸  3 차원 맵  생  도 는 에 공  도 다.     는  (2512)[0203]

에 , 쳐  미지 내에  트들  식  도 , 쳐  미지 내  트들  거리 라미

 결  도 ,  미지 내에 포  들   결  도 다.     는 

(2514) 에 , 가상 트  생  도 다.      실시 태에 , 가상 트 (14) 는  

는 업  평  크린 3 차원 트 (14)  슷  도 다.     가상 트 (14) 는 미지 내

 (16) 에 커  도 , 사 는 룸 여  동  도 지만, 가상 트가 원 는 커

에 커  채 도  가상 트  라미 들  변 다.     는  (2516) 에  가

상 트    거리   포 는 라미 들  계산  도 ,  (2518)

에  계산  라미 들  태그 고 그 계산  라미 들  클라우드 에 업 드  도 다.     

는 계산  라미 들  지 태그  도 는  태그  태그  도 다.     다  실시 태에 ,

지 태그는 도 들, 경도 들, 고도 들, 어링 들, 거리 들,  도  포

도 다.     지 태그는 지리  식별 타  여러 업 드  라미 들에 가 다.     지 태그는

사 들  닝  역  3 차원 맵에  매우 다  -특  보  찾는 것  도울 도 다.

결   (2520) 에 , 는 특  에  가상 트   리 생  ,  2 헤[0204]

드  착  가  보  공   신   들어갔는지  여  결  도  다.

 들어,  2 헤드 착 는 동  룸에  도 ,  1 헤드 착  신  

도 거 , 는 클라우드  신   도 , 클라우드 가  2 가 특  

에 들어갔다고 결 다.     미지  싱 는 것   들에 담 러울  다.     ,

룸  닝 는 것   시간  도 다.      2 헤드 착 는, 라 ,  1 헤드 착

공개특허 10-2013-0136566

- 56 -



가 미  업  고 룸 내  트들  들에  계산  라미 들  신 여,

 2 사 에  가상 트   리 생  도 다.

새 운 룸에 들어갔다고 가 결  ( , 결   (2520) = " "),  (2522) 에 ,  2 헤드 [0205]

착 는 게   그    신  도 ,  태그  계

산  라미 들  다운 드  도 다.      (2524) 에 ,  2 헤드 착  는 

  태그  계산  라미 들  여 가상 트  생  도 다.     가 들

 변경 지 다고 결  (  결   (2520) = " 니 "), 는 다   3 헤드 착 

가 그 역  미 닝 여 커  가상 트  생  경우에 그 계산  라미 들  지  검

는 동 들   도 다.      (2526) 에 ,  1 헤드 착 는 게  

 그   신  도  계산  라미 들   다운 드  도 다.     

(2528) 에 , 는 그 계산  라미 들   다운 드  계산  라미 들  검  도

다.

다  실시 태에 , 트들  거리   포  계산  라미 들 신, 3 차원 맵  특  역[0206]

  도 , 클라우드 에 업 드  도 다.     태그 는  는 헤  

 3 차원 맵 시지에  도 , 3 차원 맵   2 헤드 착 에   

신 어 클라우드 에  도 다.      들어,  2 헤드 착 가  역에 들어갈 ,

 2 헤드 착 는 그   들  업 드  도 , 룸  3 차원 맵, 는 미리 결

는 역  다운 드  도 다.      2 헤드 착 는 미지 내에  트들  식  도 

, 그 3 차원 맵  여 미지 내  트들  거리 라미  결  도 다.     것  공간

   2  헤드 착  컴퓨  에  쳐  미지   싱  어  도 다.

 다  실시 태에 , 타 는 클라우드 에  도 다.     타 는 쳐  트들

 거리   포  도 , 상  헤드 착 들에   도 다.     타

는  룸 내  트들  들에  실내    가 래  것 지  

가 결   사   는 시  포  도 다.

도 26  검    상에 걸쳐  첩  가상 트  는  실시 태  (2600) [0207]

시 , 검       미지들에 여   미지들에

검 다.      (2600)   (2600)  동 들  는  실 가능  들   

 갖는 컴퓨  에   도 다.      (2600)   (2601) 에 , 는 

 에   공 는 들 ( 컨 , 가 도계들, 들,   등)  포

는 헤드 착   신  동  개시  도 다.      (2602) 에 , 

는 미지  신  도 다.      (2603) 에 , 는 거리   계산 고, 

(2604) 에     거리  , 라 ,    거리  

여 싱  도 다.     는  (2605) 에  가상 트  가진 미지  링  도

다.

결   (2606) 에 , 가상 트  헤드 착   미지에 포  검  [0208]

  상에 걸쳐  첩시킬지 여 에  결  루어질 도 다.     가 가상 트

검     상에 걸쳐  첩시키  결  ( , 결   (2606) = " "), 는 

(2607) 에  가상 트    상에 걸쳐  첩  도 다.     가 가상 트  검

    상에 걸쳐  첩 지  결  ( , 결   (2606) = " 니 "), 는

 (2608) 에  트    상에 걸쳐  첩 지  것 ,   가상 트  차단

는 것  허  도 거  는 가상 트   상  에 링  도 다.

  들어, 가상 트는 에  신  사 에  에 라 첩  도 다.

도 27  미지들  고 그  미지들에   여 그 미지에 포   [0209]

들  검 , 사  들  가상 트 상에 걸쳐  차단  도 는  실시 태  (2700) 

시 다.      (2700)   (2701) 에 , 는 에   공 는 들  포

는 헤드 착   신  동  개시  도 다.      (2702) 에 , 

는 미지들   도 다.      (2703) 에 , 는   그  미지에

 도 다.      (2704) 에 , 는 사  들  식별 고  (2706) 에  미지  

링  도 다.      들어, 는 그  미지들에   상  시 는 가락
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들, ,   사   식별  도 다.     동시에,  는 골격  고리   2

  검    도 다.      2    가락들, ,   포  도

다.     는 미지에  상 에  시 여  연 는  2   다  사

  도 다고  도 다.     게다가, 는 미지에  사   에 여

사   리 어진 미리 결  거리에 는 들  들  다  사  결   

도 다고  도 다.

결   (2706) 에 , 사  들  가상 트 상에 걸쳐  차단 지 여 에  결  루어질 [0210]

도 다.     가 가상 트 상에 걸쳐  사  들  링  결  ( , 결  

(2706) = " "),  (2707) 에 , 는 가상 트 상에 걸쳐  사  들  택  차단 상태

 가상 트  링  도 다.      들어, 사  들  뷰어  가상 트  차단

도 다.      (2708) 에 , 미지는 에  업 트  도 다.     가 가상 

트 상에 걸쳐  사  들  링 지  결  ( ,  결   (2706)  =  " 니 "),  

(2709) 에 , 는   게 타 도  사    상에 걸쳐  첩  가상 

트   것 다.       들어,  사 는 가상 트 상에 걸쳐  그   움직  도

다.     그러 , 가상 트는 사   틀림없  가상 트  차단 고 에도 고 가상

트 상  가 여  보 도 ,   상에 걸쳐  고   상에 걸쳐  첩

 도 다.     단 커맨드가 검 고 사  검  쳐, 는  커맨드에  ,

 검  커맨드  태 크   실  래 고, 가상 트 는  (2709) 에  업

트  도 다.

도 28a 는  2 개  들  가상 트 상에 걸쳐  거  는 없  링  도 는  실시[0211]

태  (2800)  시 다.      (2800)   (2800)  동 들  는  실 가능  

들    갖는 컴퓨  에   도 다.      (2800) 에 , 는 

(2801) 에 , 에   공 는 들  포  헤드 착   신

 동  개시  도 다.       (2802)  에 ,  는 쳐  미지들   도 다.

 (2803) 에 , 는   그  미지에  도 다.      들어, 

  미지에 포    들  는지  결    트들  골격 과 

는  골격   고리  도  다.      트가  에     것  검 지

, 는 그 트  시  도 다.

 (2804) 에 , 는 사  들   2 개  들  식별  도 다.     는 [0212]

(2805) 에 , 미지  미지에 포  커  상에,  들어, 크탑 상에 는 벽 상에 링  

도 다.     결   (2806) 에 , 는 가상 트    상에 걸쳐  첩시킬지 여

결  도 다.     가 가상 트    상에 걸쳐  첩시키  결  ( , 결

 (2806) = " "),  (2807) 에 , 는  2 개  들  가상 트 상에 걸쳐  게

는 재 게 링  도 거 , 는   가상 트  차단  , 가상 트는  

 게 타 도    상   상에 걸쳐   도 다.     다  실시 태에

,   곽  가상 트     상에 걸쳐  첩시킨 상태  여  계  시 가능

도 다.      (2808) 에 , 가상 트   미지는 에  변경들   

 동  고   에  업 트  도 다.     가 가상 트   

상에 걸쳐  첩시키지  결  ( , 결   (2806) = " 니 "), 는  (2809) 에  가

상 트  고 사  동에  가상 트  업 트  것 다.

도 28b 는 어느 들  사  들 고 어느 들  다  사  들 지  가  도 고[0213]

가 다  사  들 , 그 들  가상 트  차단   게 는 재 게 링  

도 는  실시 태  (2810)  시 다.      (2810)   (2810)  동 들  는 

 실 가능  들    갖는 컴퓨  에   도 다.       (2810)

에 , 는  (2811) 에 , 쳐  미지  포   헤드 착  신

 동  개시  도 다.      (2812) 에 , 는 공간   어  쳐  

도 다.      (2813) 에 , 는 미지 내  트  식 고 미지 내  트  거리 

라미  결  도 다.      (2814) 에 , 는 트들    미지들  

싱  도  ,  는    골격   통  그   미지에   도  다.
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것  라가 사 에게 착   는 다  사 가 직  시 에   시 가능  경

우  체  식별  포  도 다.      들어,    트들  골격 과

여 미지에 포    들  는지  결 는 골격  고리  도 다.     

트가 에    것  검 지 , 는 그 트  시  도 다.

   들어, 는   미지에 여,   미지 내에 는지  결  도

다.     는 리 내    는 골격  참 여,  미지에  

트들과  도 다.      골격   ,  들어, 간 골격에  주

들, 뼈   다리들  상  ,  다   포  도 다.     는 미지에

 트들   골격 과 여,   그 미지에 는지  결  도 다.

 들어, 는     1  연 거 , 는 동시에 ,   가락들  미지[0214]

  상  가는 다  가락들  검 , 사   검  도 다.     

는  2    2   2 상   연 거 , 는 동시에 ,   가락들  

미지  상   가는  2 다  가락들  검   2 개   검  도

다.     다  실시 태에 , 는 , 트 사 , 사  거리에  그  

미지들  검 거 , 는 미지 내   들  개  산 , 그 사   들과 다

 개   들 사  식별  도 다.

 (2815) 에 , 는 미지 내  커  가상 트  가진 미지  링  도 다.     결[0215]

  (2816) 에 , 는 검    사 에게 는 다  개 에게 는지 여  결

 도 다.     는 가상 트  다  사    상에 걸쳐  첩시킬 도 다.

    미지에 , 직 사  들만  가상 트  차단 는 , 다  들, 들  

 들  가상 트  차단 지  것  게 타  것 다.

사 는 다  사    게 링 도 , 가상 트  다  사    상에[0216]

걸쳐  첩  상태  볼 도 다.     는 다  개   에  미지에  역  결

 도 , 다  개    커  가상 트  차단  만 직 가상 트  미지

상에 걸쳐   도 다.     가 검    사 에 다고 결  ( , 결

  (2816) = " "),  (2818) 에 , 는  (2817) 에  사    미지  차단

  사    리드 (solid)  링  도 다.     가 검    

다  개 에 다고 결  ( , 결   (2816) = " 니 "), 는  (2819) 에   

가상 트  차단   그 검    상에 걸쳐  가상 트, 는 그   첩  것

  것 다.

 들어, 는 다  개    상에 걸쳐  역  ( 들 )  미지에  역  결[0217]

 도 다.     는 첩  가상 트  그 역 상에 걸쳐  고 가상 트  

  상에 걸쳐  링 지  도 다.       커  가상 트 상에 걸쳐  

트  ,  2 개    곽  여  보여지고 링  도 다.     라 , 곽  커

가상 트 상에 걸쳐  시 가능  도 지만, 지는 게 링  도 다.      (2819)

에 , 는 에  변경들    동  고  , 사  동에  가상 

트  업 트  도 다.      들어, 는 커  가상 트   상에 직사각  가상

  도 다.     에    같 , 는 쳐  미지들  

여, 사  쳐들  검  도 다.      2 개   사 에  커  가상 트  견상

(seemingly) 가상 실 상  어  도 다.     다  실시 태에 , 는  3 개  

 검  도 다.     는  3 개    커  가상 트상에 트  

첩  가상 트   3 개    상에 걸쳐   도 다.     는  

첩  가상 트   3 개    상에 걸쳐  지 고,   커  가상 

트  어  트 고 가상 트  차단 지 는 것  결     는

것  허   다.

도 29 는 들  공 고 헤드 착 에  싱  경감  , 가  다[0218]

 들  신  도 는  실시 태  (2900)  시 다.      (2900)  도 25a  참

여 에   시 과 사  시  내에   도 ,  시  ,   (2900) 

동 들  는  실 가능  들    상  헤드 착 들  포  도 
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다.      (2900) 에 ,  (2504) 는  (2901) 에 , 미지    트럼  

 미지들에   공 는 들  포  헤드 착  신  도 다.     

(2902) 에 , 는 가 닝  에   보  께  에 업 드  도

다.     는 닝   다  상  헤드 착 들   도 다.     

(2903) 에 , 는   2 헤드 착  참   도 다.

 (2904) 에 , 는  3 헤드 착  닝   보 고 그 쳐  닝  [0219]

 검  ,   3 헤드 착   도 다.      (2905) 에 , 는

 상에 재 는  상시키     4 헤드 착   도 ,

 (2906) 에 , 는 리   싱  보    업 드  도 다.     실질

 동시에, 헤드 착 들  각각  그 역에  트들에  보  결   그 역

 그들 신  닝  고  도 다.      들어, 헤드 착 들  미지 내  

트  상  들  결   그 역  닝  도 , 몰  가상 는 강 실 경험

 가상 트  커 는   도 는, 미지 내  트들    미지 내  들

상  들  결   그 역  닝  도 다.     결   (2907) 에 , 는 

상에    그 업 트  닝    들  에 업 드 지 여  결

도 다.     가 닝    에 업 드  결  ( , 결   (2907) = "

"), 는 업 트   업 드 고, 헤드 착 들 닝    상에 

 병 고 결  도 다.     가 닝    에 업 드 지  결

 ( , 결   (2907) = " 니 "), 는  (2908) 에  가상 트  고 사

 동에  가상 트  업 트  도 다.

 다   실시 태에 ,  도  29   는  '매직  (magic  lens)'   동  도  다.[0220]

 , 룸에  리   상에 는 가상 트는 래  마트폰 는 컴퓨  

 상에  뷰  도 다.     런 마트폰     도 , 에 가  링크

도 다.     사 는, 헤드 착  없 , 그리고  통신  여, 헤드 착 

들  착 고  는  사 들과   통신   는  마트폰  여  업  도  다.

 들어, 사 는 마트폰   리   상에 커  가상 트   뷰

 도 ,   링크  통  헤드 착  는 사 에게 통신  도 다.

마트폰  룰러  링크 ( 컨 , 3G, 4G, LTE, UTMS 등)  같   RF 링크  통  에 동 가능[0221]

게  도 다.     마트폰  미지  마트폰   상에  도 다.     미지는

다  사  헤드 착  에   도 다.     마트폰 상   뷰

는 사 는 리  들 상에 타낸 강들  가상 트들  뷰  도 다.      

는 마트폰   상에 2 는 3 차원  어  도 다.     마트폰    신

들  신    통신     여 헤드 착  (10)  업

도  동 가능  도 다.     , 마트폰  RF  신 들  단거리 통신  여

헤드 착  (10)  직  신  도 다.      , 사 는 업   마트폰

들고 헤드 착  사 들  가상 는 강 실 경험  뷰  도 다.      실시 태에 ,

마트폰  본원에   들과 사  들  여 근처  들에  마트폰  신  

    미지   도 다.

도 30   사 들  2  개  헤드 착 들  여 업 고  도 는  실시 태 [0222]

(3000)  시 다.     2 개  헤드 착 들  2 개  상  트웨어 공 들  상

가능  트웨어 리 들  실 고  도 다.     ,  1 워드 

는  1 사 는 다  사  께,  2 상  가능  워드  여, 동시에

업  식  업   없다.      (3000) 에 , 는,  1 트웨어 리  

는  1 사    2 트웨어 리  는  2 사 가  업 여 실시간  뷰

가능     도 ,  재 고 변  도 다.

 (3000)  헤드 착 에 지 , 다  들  컴퓨  에   도 다.[0223]

    (3000) 에 , 는  (3001) 에   1 리  열고  (3002) 에   2 리

 열어  동  개시  도 다.     결   (3003) 에 , 는 다  들과 업 지

여  결  도 다.     가 다  들과 업  결  ( , 결   (3003) = "
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"),  (3004) 에 , 는 들 사 에 2  통신  업 고 공  도 다.     

가  다  들과  업 지   결  ( ,  결   (3003)  =  " 니 "),  는  

(3010) 에  가상 트  고 그 가상 트  사  동에  업 트  것 다.

 (3005) 에 , 는 가상 크린  가상 트  링  것 다.     가상 크린  트웨[0224]

어 리    공  도 다.     가상 크린  어도 2  상  사 들에

  변경들에  업 트 다.      (3006) 에 , 는 2 개  상  트웨어 리

들에  돌  그램   것 다.     돌 는 2 개  가능  트웨어 

그램들  들  들   포맷  변  공  도 ,  포맷에  변경들  재 는

 3  트웨어 그램에 드 어, 그 재    1   2 가능  포맷들  다시 변

 도 다.      3 트웨어 그램  변경들  링    포맷  변  다시 원래 

티  그램에  사 들에  뷰 가능  도 는  1   2 트웨어 그램들에 공  

도 다.

 들어, 는  1 사  들에   1 트웨어 그램  집 어,  포맷[0225]

 통신 고  3 트웨어 그램  통신  도 다.     다 , 는  2 사  들과

  2 트웨어 그램  집 어,  포맷  통신 고  3 트웨어 그램  통

신  도 다.

 3 트웨어 그램  변경들  재  도 , 리에 그 변경들   도 다.     ,[0226]

사 들 각각  에   변경들  실시간  뷰  원  것 다.      3 트웨어 

그램  그 변경들   1   2 트웨어 그램들  각각에  는 포맷  변  도 다.

    3 트웨어 그램 , 사 들  각각  그들  티  그램  포맷  (formatting) 에

체 변경들  뷰   도 , 그 변  변경들   1   2 트웨어 그램  다시  도

다.      (3007)  에 , 는  변경들  본  (author)   식별  도 다.     

(3008) 에 , 는  맵  업 트 고  (3009) 에   미지  가상 트  링

것 , 는  (3005) 에  가상 크린  업 트  도 다.

도 31  참   3100, 3101  3102  타낸 컴퓨   는 3  상  사 들  [0227]

 도  타낸다.     각각  상  트웨어 리  고  도 다.     트

웨어 그램들 각각  는  (3103) 상에  도 다.      들어,  1 컬 변경

들  래 진  같   트웨어 그램에  루어질 도 다.      2 원격 변경들  

루어  공   매체 (3106) 에  도 다.      들어,  2 원격  변경들  라 러

리 (3104)  통신  도 다.     라 러리 (3104) 는 원격 변경들  각각  리

      트웨어 그램에  고 독   는  포맷

변  도 다.      포맷  라 러리 (3104) 상에  도 ,  매체 (3106) 상에 공

  포맷   도 다.

 매체 (3106)  상에  공   포맷  그 변경들  단   그램  집  도 다.[0228]

 단   그램   각각  사  (3100, 3101,  3102) 가 다  사 들에  루어진 변경들

뷰   도 ,  트웨어 리 에 고 고 그에   도 는 포맷 , 각각

사 에  링  변경들   단  트림  트웨어 리  각각  다시 변

여  도 다.

 들어, 공   포맷 (3106)   포맷  트웨어 그램들  들  들  변[0229]

공  도 는 돌  능  포  도 , 는  3 독립 트웨어 그램 (3106) 에 드

 도 다.     거 , 사 들  변경들  어 다.     다  상  트웨어

워드 싱 그램들  변   (3103) 상에  도 다.     는 변경들   갖는

 포맷  변   1,  2   3 트웨어 그램들 (3100, 3101  3102) 에 다시 공 여, 그 

에  그 변경들  링 고 시  도 다.

도 32 는 사 들  2 개  컴퓨  시 들  여 업 고  도 는  실시 태  (3200) [0230]

시 다.     사 들   2 개  상  트웨어 공 들  상  가능  트웨어

리 들  여 업 고  도 다.      (3200)    든 변경들  다  상

 가능  컴퓨  트웨어 리 들  는 다  사 들에  뷰 가능 도  
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 들  들  재  도 다.

 (3200) 에 , 는  (3201) 에   1 리  열고  (3202) 에   2 리[0231]

 열어  동  개시  도 다.     결   (3203) 에 , 들   업 지 여 에

 결  루어질 도 다.     가  업  결  ( , 결   (3203) = " "),

가 업   그램 들  고 들 사 에 2  통신  공 다 (  3204).

    들어, 가능  트웨어 리 들  각각에  변경들  컬  링 고  원격

 신  도 , 거 , 그 변경들  집 어  3 트웨어 그램에  도 

다.     가  업 지  결  ( , 결   (3203) = " 니 "), 는 

들 사 에 2  통신  립 지 고,  (3210) 에  크린  링 고 - 업   루어

진 변경들  업 트  것 다.

 (3205) 에 , 는 크린  링 고 변경들에  그 크린  업 트  것 다.     [0232]

들어, 트웨어 리 들  각각에  변경들  원격  신  도 , 거  변경

들  집 어  3 가능  트웨어 그램   도 다.      (3206) 에 , 는

2 개  상  트웨어 리 들에  돌  그램   것 다.      변경들  그 다

에 티  포맷  변 , 그후 각각  리 들 상에    사 들  각각에게

티  포맷  신 다.      (3207) 에 , 는 그 변경들  본  식별  것 다.     

 (3208) 에 , 는  미지  업 트 고  미지  링  것 다.      (3209) 에

, 는  미지  업 트  것 다.

도 33   커맨드가 검  쳐  여 싱 고  도 는  실시 태  (3300)[0233]

 시 다.      (3300)   (3300)  동 들  는  실 가능  들   

 갖는 컴퓨  에   도 다.      (3300) 에 , 는  (3301) 에  헤

드 착  에   공 는 들  닝   신  동  개

시  도 다.      (3302) 에 , 는 미지들에  미지  라  신  

도 다.      (3303) 에 , 는 미지들 내  트들  거리   계산  도 다.

   (3304) 에 , 는 들  , 라   거리  여 미지

싱  도 ,  (3305) 에 , 는 가상 트  가진 미지  링  도 다.

   게다가,  (3305) 에 , 는 사  동들  여, 실 어  는 쳐  커맨드가

는지  결  도 다.      (3306) 에 , 는  신  신  도 다.

결   (3307) 에 , 는 사 에  말 진  커맨드가 식 는지 여  결  도 [0234]

다.      들어, 사 는 가상 트  사   상에 링   큰 가상 트  

 원  도 ,  워드 "가상 트  라 (enlarge  virtual  object)"   말  도 다.

  들어, 사 는 , 가상 트  상  직사각  상  상  변경  원

도 , 워드 "가상 트  계란  변경 라 (change virtual object to oval)"  말  도 

다.     다  사  커맨드들   견 고 가능 , 본 개시   내 다.     가 사 에

 말 진  커맨드  식  ( , 결   (3307) = " "),  (3308) 에 , 는 

 쳐에  미리 결  시간 주  동   도 다.     쳐 커맨드는  1  커맨

드  는   도 다.      들어, 사 는 말 고  도 ,  2 사 에게 말

는 에  " 라 (enlarge)"  "가상 트 (virtual object)"  단  도 지 게 말  도

, 것  마 크 폰에  신 어  통신  도 다.     그후, 커맨드  맹  실

는 신, 검  쳐  태에    도 다.      들어, 사 는  가리킬 

도 거 , 는 사 는 지 가락들  펼  상태  검지 가락과 엄지 가락  루어진 "O.K." 사

  도 다.       2 커맨드는  1 커맨드   것 다.     결   (3309) 에 , 

는 쳐가  커맨드  는 것  식 는지 여  결  도 다.     쳐가  커맨

드  고 다는 것  가 식  ( , 결   (3309) = " "), 는  (3310) 에

그 태 크  실  도 다.

가 사 에  말 진  커맨드  식 지  ( , 결   (3307) = " 니 "), [0235]

는 계   신  도 다.     쳐가  커맨드  고 다는 것  가 식

지  ( , 결   (3309) = " 니 "), 는 계    신 여  도

다.       들어,  사 가  말 고   도  ,   2  사 에게  말 는  에  " 라
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(enlarge)"  "가상 트 (virtual object)"  단  도 지 게 말  도 다.     그러 , 어

도 검  쳐  태  검 지  (가리키  (pointing), O.K. 사 , 펼  ), 는  1

커맨드  실 지  것 , 간단  계   가  새 운 커맨드들에  니 링  도

다.      많  쳐들   공  도  ,  본원에   개시  것에  지  는다.

, ( 컨 ,  식  통 )  커맨드들  ( 컨 , 키보드 상에 ) 사  튼 누 들에  

 커맨드들  에  락 어 싱  도 다.      들어,  커맨드들  쳐 커맨

드들과 동  보  거  는   락  도 , 에 라 , 헤드 착 

 시  여  사  도   게 가능 게  도 다.

도 34 는 에   것과는 상  동   도 는, 쳐 커맨드가 검   커맨드  [0236]

여 싱 어  도 는  실시 태  (3400)  시 다.      (3400)   (3400)

 동 들  는  실 가능  들    갖는 컴퓨  에   도

다.      (3400) 에 , 는  (3401) 에  에   공 는 들  포

는 헤드 착   신  동  개시  도 다.      (3402) 에 , 

는 미지들에   라  신  도 다.

 (3403) 에 , 는 미지들 내  트들  거리   계산  도 다.      (3404)[0237]

에 , 는  들  , 라 ,  거리  여 미지  싱

 도 다.      (3405) 에 , 는 가상 트  가진 미지  링  도 , 

(3406) 에 , 는 라  어 여 사  동들   도 다.

결   (3407) 에 ,  들어, 가리키 ,  (clapping), 가락들  냅  (snapping), 엄지 가락과[0238]

가락   "O.K. 쳐"  만들  포 ,  상  택  쳐들  식 , 쳐 커

맨드  식 지 여 에  결  루어질 도 다.     것    에  도 

는   여  도 다.     쳐가 검  ( , 결   (3407) = " "), 

는  (3408) 에  검  쳐 커맨드   ,   커맨드에   시간 주

 동   도 다.

결   (3409) 에 ,  커맨드  쳐 커맨드   식 지 여 에  결  루어질[0239]

도 다.      신  ( , 결   (3409) = " "), 는  (3410) 에  그 태 크  실

 도 다.

쳐가 도 지 게 검  에 어  도 는, 쳐가 식 지  ( , 결   (3407) = "[0240]

니 "), 는 쳐   미지들  새 운 쳐 커맨드에  계   도 다.     

, 어   도 식 지  ( , 결   (3409) = " 니 "), 는 계  

신 여  고, 쳐 커맨드  어  도 검 지  것처럼 시  도 다.     ,

에  언   커맨드들  사  튼 누 들에   커맨드들 , 헤드 착   시

 여  사  도   게 가능 게  , 에 , 단독  는 쳐

커맨드들과 께, 락 어 싱  도 다.

도 35 는 쳐 커맨드가 싱 어 식  도 는  실시 태  (3500)  시 다.      [0241]

쳐 커맨드에 답 여, 는 사 가 가상   여 가상 트  도 , "가

상   (virtual input device)"  가상 트 상에 링  도 다.     가상  

는 사  동들   어   는 생  가상 트  도 다.      들어, 가상

트는 가상 포 , 는  는 사 에  택 는  다  어가능  가상 트

도 다.

 (3500)   (3500)  동 들  는  실 가능  들    갖는 컴퓨[0242]

 에   도 다.      들어,  는 가상 실 포  트  도 다.

   포 는 커 에  가상 트  쳐/  라들   가시  동  

생  도 다.      (3500) 에 , 는  (3501) 에  에   공 는 들

 포 는 헤드 착   신  동  개시  도 다.       (3502)

에 , 는  미지들에  쳐  미지  라  신  도 다.

 (3503) 에 , 는 미지들 내  트들  거리   계산  도 다.      (3504)[0243]
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에 , 는  들  , 라   거리  여 미지  싱

도 다.       (3505)  에 , 는 가상 트  가진 미지  링  도  

(3506) 에 , 는 라  어 여 사  동들   도 다.

결   (3507) 에 , 는 컨 ,  식 고리   미지들에 , [0244]

쳐  커맨드가  식 는지  여  결  도  다.      는  가리키 ,  ,  가락들  냅

(snapping), 엄지 가락과 가락   "O.K. 쳐"  만들  등  포   상  택  쳐

들  미지 내에  식  도 다.     가 쳐  식  ( , 결   (3507) = " "), 

는  (3508) 에  가상 포  태 크  실 라는 시  가질 도 다.

포 는  상에 3 차원  고, 가상 트 상에 , 사  여  트[0245]

 라 트 고  커맨드들  택 고 생 고 그리고 헤드 착  에 들  공

가능 게   는, "   는 가상 트" (마우  ,  포  가상 트,

살   )  도 다.     결   (3508) 에 , 포  태 크  실 지 여 에  결

 루어질 도 다.     가 포  태 크  실  결  ( , 결   (3508) = " "),

는 태 크  실  도 , 포    (3509) 에  복  상  가상  

들  택  도 다.      (3510) 상에 , 는 헤드 착 는  착 라  사

 가락 지 그리고 가상 트 지 계산  도 다.     는  (3511) 에  포  가상 

트 상에 링 는  사  도 다.      (3512) 에 , 가상 트  가상   

는 업 트  도 다.

가 쳐  식 지  ( , 결   (3507) = " 니 "), 는 미리 결  쳐들[0246]

식  ,  미지들  계  싱  도 다.     , 가 포  태 크  실

지  결  ( , 결   (3508) = " 니 "), 는 계   여, 어  태 크

도 실 지 도  쳐 커맨드  시  도 다.

도 36  쳐 커맨드가 식 어 싱  도   커맨드들  공   3 차원 가상 실[0247]

  가 가상 트 상에 링  도 는  실시 태  (3600)  시 다.     게다

가, 는 개 들  쳐들  식  도 , 그 쳐들  쳐들/  들  가상 트  차

단   게 링  도 다.      (3600)   (3600)  동 들  는  실 가

능  들    갖는 컴퓨  에   도 다.      들어,  

는 헤드 착  상에 직 는 가상 실 포  트  도 다.     트가

 상에   도 , 쳐/  라들  커  상에  가상 

트 지  도 는 가시  는  생  도 다.      들어, 는 라/ 는 사

 가락   상  가상 트 지  도 다.     가상 포  트는 그 

에  것처럼 어  도 다.     사 는 가상 포  트   상  검

 쳐들에 ,  커맨드들에 ,  에 , 는 다   커맨드에  어

도 다.      (3600) 에 , 는  (3601) 에 , 라   미지들에  

 신  동  개시  도 다.

 (3602) 에 , 는 미지들 내  트들  거리   계산  도 다.      (3603)[0248]

에 , 는  들  , 라   거리  여 미지  싱

도 다.      (3604) 에 , 는 가상 트  가진 미지  링  도 다.     

(3605) 에 , 는  고리  검   에   미지들에  사

 동들  도  라  어 는 들  공  도 ,   미리 결  시간 간

격에 걸쳐   도 다.

결   (3606) 에 , 는 쳐 커맨드가 식 는지 여  결  도 ,  결  [0249]

미지들 내에  상들  동에 라 쳐 사 에   상  쳐들 간에 매    어  

도 , 는 검  쳐   커맨드에 상 여, 트웨어 리  실 거 , 는

 미리   취  도 다.     가 쳐 커맨드  식  ( , 결   (3606) =

" "), 는  (3607) 에  포  태 크  실  도 다.

포 는 헤드 착  상에  는 가상   (마우  ,  포  가[0250]

상 트)  도 다.     가상  는 사  여  트  라 트 고 링크들
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 택 고  커맨드들  생 고 그리고 가상 트에   가능 게   는 가상 

트  연  도 다.      들어, 가상  는 헤드 착  상에 는

3 차원 가상 실 살  도 다.     런  실시 태에 , 살 는 사  쳐들에 답 여 

 상   공간에  동가능  도 다.      들어, 사 가   동시키는 것에 

답 여,  시  헤드 착  상에   동 는 살  미지  링  도 다.

  다  , 사 는 커맨드   도 , 살 는 그 커맨드가 실 고 다는 것  시

도  다.       들어,  사 는  살 가  가상  트  상   트   워드  " 택 라

(select)"  말  도 , 살 는 트가 택  타낼 도 다.

결   (3607) 에 , 는 포  태 크  실 지 여   다  미리  들 ( 컨 , [0251]

살 , 포  , 는 여러 가상 들)  가상   트  택 지 여  결

 도 다.     그 다  ( , 결   (3607) = " "), 는 그 태 크  실  도  가

상   는   (3608)  에  리에   상  포  들  어  택  도

다.      (3609) 에 , 는 라  사  지 그리고 가상 트 지 계산  도 

다.     가상  는 링 어 그 계산   상에   도 , 가상 는 강 실

경험  공   사   동    상에  동가능  도 다.     

(3610) 에 , 가상 실  /포 는  상에  가상 트   동 거 , 택

거 , 거  는 라 트 는  사  도 다.

 (3611) 에 , , 사  쳐들  가상 트   도 , 가상 트  차단[0252]

 도 다.      들어, 사   가상 트  어갈 도 , 사  뷰 포 트

 가상 트  뷰  차단 거   도 는 , 것  지  도 다.     는 사

    상에  가상 트  차단 고 어  라도, 가상 트가 사 에

게 시 가능 게 지   도 , 가상 트  사    상에 첩  도 다.      

,    직    곽만  도시  상태 ,  견상  것처럼 링  도 다.

 (3612)  에 , 가 포  가상 트 상에 링 는  사  도 다.      (3613)

에 , 가상  는 업 트  도 다.      (3614) 에 , 가상  는 가상 

트   도 다.

어  쳐 커맨드도 식 지  ( , 결   (3606) = " 니 "), 는  계  [0253]

여, 가 쳐  식 는지  결  도 다.     , 가 포  실 거  는 

지  결  ( , 결   (3607) = " 니 "), 는  계   도 ,

가상   생 여 지  것 다.

도 37  헤드 착  (3704) 상에  시 가능  가상 트 실   는 가상 포[0254]

(3706)  포 는 시  (3700)    시  가상 트 (14)    다 어그램  시

다.     헤드 착  (3704) 는    (미도시)  포 는  통신  포

 도 다.     도 5a  참 여 에    같 , 헤드 착  (3704) 는 리

  지 는, 리 들  실   보   포  도 는 어 

 포  도 다.

헤드 착  (3704) 는  통신들 ( 컨 ,   ), 게  ( 컨 , GPS 신  [0255]

),  그래 들 ( 컨 , 그래   닛 (GPU))  포    능 들과 연 는

다  어 들  포  도 다.     헤드 착  (3704) 는  룰러 신  는 

 (미도시)  포  도 , 많  경우,  태 크가  통신  리 고 는  상  

들  포 다.      헤드  착   (3704)  는   별개  신   도  는  Wi-Fi  

(미도시) 과 같 , 다  들   통신 트워크들  통  통신 는 다   신 들  포  

도 ,  경우,  별개  그램가능  포  도 다.     그램가능 들

고 는 다   신 들 (미도시)  근거리  통신들 (NFC) 링크들, Bluetooth® 링크들,  다

  들에  링크들과 같  다  들   통신 링크들에  , 포  도 

다.

통신 들에 , 헤드 착  (3704) 는    가질 도 는 GPS 신[0256]

(미도시)  포  도 다.     , 그래  가 고 상도 그래 들  공   포  
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도 다.     헤드 착  (3704) 는  USB 포트  같   통신들과 연 는 들  포

 도 다.     도 5a  참 여 에    같 , 헤드 착  (3701) 는 체에 RGB

라 (3704a)   라 (3704b)      에미  (3704c)  결  도 는

RGB-D 라 시  포  도 다.

는 헤드 착 는  착 라 (3701)   사  가락 (3705)  지, 그리고, 가락[0257]

(3705)  가상 트 (14) 지 쳐  도 는  다.       여, 

 가상 트 (3706) 가 생  도 ,  상에  도 다.     가상  

(3706) 는 생  도 , 가상   (3706)  가 계산  도 다.     가상  

 (3706) 는 커  (3703) 에   생  도 , 그 커  가상 트 (14) 가

는  도 다.      실시 태에 , 가상 트 (14) 는 헤드 착  상에 

 , 매우 큰 사 ,  들어,  사    링  도 다.     가상 

 (3706)  는 사 는 가상 트 는 그  가상 트 (14)  께 는

 트 는 들  택  도 다.

도 38   2 헤드 착 가  1 헤드 착 에    가리키는 들  쳐[0258]

어들  공   는  시 는  1   2 헤드 착  시  (3800  3800a)  

 다 어그램  시 다.      1 헤드 착  시  (3800)   1 헤드 착 는  착

라 어  (3801)  어  어  열  동 가능   1  (3804)  포  도 다.

    1  (3804) 는 트  동 가능  도 ,  2  (3805) 는 2 차 시

 동 가능  도 다.      2 헤드 착  시  (3800a)  1 차 시  (3800) 

  생  미지  신 는 시  역   도 다.      2 헤드 착 

시  (3800a)  헤드 착 는  착 라 어  (3802)   2  (3805)  포  도

다.       시  (3803)    사 가 3  차원 미지들  뷰 도  공  도 다.

헤드 착 는  착 라 어  (3801) 는 미지  거리   1  (3804) 에 공

도 ,   1 는 미지  생 여  시  (3803) 에 공  도 다.

    1  (3804) 는 미지   2  (3805) 에 공  도 ,  2 헤드 착 

는 포 트 들  쳐 어들   1  (3804) 에 공  도 다.     미지  거리 

가 들 (3804  3805) 에 공 , 에 라 ,  1 가 가상 트  생 고 그 미

지   시  (3803) 상에 고    미지   2  (3805)

 통신 다.      2  (3805) 는 사  쳐들  커 들 는 동 는 트들에 

들  가리키는 것과 같  사  들  어 커맨드들  검 고, 그들 포 트  쳐 어

들  그 들  싱  도 는  1 에 공  도 다.

도 39 는 포 트  쳐 어들  미지  보가 클라우드  (3906) 에  어 다  사람[0259]

들에게 ( 컨 ,  티 트 )  계  도 는 클라우드 에  동 는 시  (3900)   시 다.

  시  가상  트    가  업 는  헤드  착   시 들  (3900a  

3900b)   통신 게  도 다.     시  (3900)   다  헤드 착 들  포

다  컴퓨  들  업 는 헤드 착  시 들 (3900a  3900b) 사 에  어 는 

 들  니 링가능 게 다.      , 업    객에  뷰  도 다.

시  (3900)    (3906) 상에  동 가능    포  도 다.      1 헤드 착[0260]

 (3900a) 는 헤드 착 는  착 라 (3902)   1  (3903)  포  도 다.

    2  헤드 착  (3900b)  는  2  (3905)   가진 헤드 착 는  착 라

(3904)  포  도 다.      시  (3901)   공  도 다.     미지는 

(3906)   시  (3901)  공  도 다.     미지는   1  (3903) 에

공  도 다.      1  (3903) 는 쳐들, 포 트 들, 거리 , 미지 , 

,  감지 는 라미 들  포    (3906)  신 다.     미지는   2 

 (3905) 에 공  도 다.      2  (3905) 는  쳐들, 포 트 들, 거리 , 

미지 ,   ,   감지 는 라미 들  포    (3906)  에 공  도 다.

  (3906) 상에  동 가능   는 가상 포  트  가상 트  링 는 

1   2 들 (3903  3905) 상  계산 싱  경감   들  헤드 착 들에

공  도 다.
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 들어,  1 사  시  (3900a)  역    닝  도 , 게  커니 지[0261]

 사 는    시간   도 다.     것  미리 결  역에  트들  상

 결 는   도 ,  트들  거리 라미  결 는   도 다.     

1 사  시  (3900a)  거리 라미   (3906)   통신  도 다.     클라우드 

(3906) 는 닝   여, 가상 트  포 는 미지  생  도 다.     가상 

트는 미지  생 어, 미리 결  역  닝   께  시  (3901)   2 헤

드 착  (3900b)   통신  도 다.

도 37  다시 참 , 헤드 착 에   도 는 쳐   가 가상 트  타[0262]

내거  는 택 는 가리키  쳐 (pointing gesture) 다.      들어, 사 는 가상 트 (14)

 가락 (3705)  가리킬 도 , 헤드 착  라 시  헤드 착 는  

착 라 (3708)  사  가락 (3705) 지 그리고 가락 (3705)  가상 트 (14) 

지   결  도 다.       여, 는   가상 트  생  

도 다.

 들어, 헤드 착  상에    가상 트 (14)  가 결  도 다.[0263]

   가상   트 (14) 는 커  (3704) 에  도 , 사 가 가상  

 트 (14)  어   도  가상 트 (14) 에  도 다.     가상 트 (14) 는

헤드 착  상에 링  미지들 내  커  (3703) 상에 커  도 다.      실시 태

에 , 가상 트 (14) 는   링  도 , 가상 트   

여, 사 는 쳐  라 (3708)  여 그    쳐  쳐들  식  가상 

트 (14)  트 는 들  택  도 다.      실시 태에 , 가상   트

(14) 는 사  주변에 는 사 가 돌 다닐  는 주변에, 동가능  3 차원 트  

도 다.     가상 트 (14) 는  사  같 ,  미지 내  매우 큰 가상 

트  링  도 다.     사 는 가상   여,  미지 내  매우 큰

가상 트 (14) 상  공간에  특  도 다.

도 40a  도 40b 는 도 1 에 타낸 헤드 착   (10) 가  마트폰 (4010) 에 [0264]

  도 고 사  미지   커맨드들  공   사  쳐들   도 는

 상에 생  도 는   (4005)  체 거  는 보  도 는 다  실시 태  

시 다.      실시 태에 , 사 가  헤드 착  착 지 , 사  미지들  평 

는 직  상에  단지 뷰  도 다.     드헬드  (4005) ( , 포   (4005), 

  는   짐) 는 도 40a  도 40b 에 타낸 가상 트 (14a)  

 드헬드  (4010)  께 사  도 다.     드헬드  (4005) 는 지  미지들

(14a)  도 1 에 타낸 벽 (16) 는 도 40b 에 타낸 크 탑 (16a) 과 같    뷰  

(16) 상  사   는  드웨어  트웨어  포  도 다.

  (4005)  는 리 (4015),   마 보  (4025),  다 드 ,   는 다  원[0265]

(4030), 결   엘리 트 (4035),  닝 거울들 (4040)  포  도 다.     드헬드 

 (4005) 내  컴포 트들  여러 들  가능  본 개시   내 다.      (4020) 는 마

보  (4025) 에 커 링  도 다.      (4020) 는  다 드 (4030)   어 여,

거울  계 (4040  4035)  여  (4020) 에  어 는 미지   도 다.

도 40a  돌 가 ,   (4005) 는  엘리 트 (4006),   (4007), 커  (4008),[0266]

   (4010) 는 다  컴퓨  에     (4009)  포  

도  다.      -감지 - 는  동   다  닛들에 듈 식   도 다.

들  사 들 사  실시간 컬 지  업   가상 트들 (14a  14b)  링

다 ,  지 (positional aware) 공  사  들  생  도 다.      

(4005) 는  1 사 에  미지들  쳐 고  고리  그 쳐  미지들에  도 

다.     는  1 사  검 고, 크탑  (16) 상에  1 사 에게 편리  에 

1 가상 트 (14a)  사  도 다.       (4005) 는 어- - 어 는 다  RF  통

신 링크  거 , 는 쳐  미지  여,  2 사 가 업에 참가 다고 검  

도 다.       (4005) 는 쳐  미지 에 여  2 사 에    
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2 가상 트 (14b)   도 다.

각각   (4005) 는  컴퓨   (4010) ( 는, 다  컴퓨  ) 에 고   [0267]

링크들 ( 컨 , 4G, Wi-Fi 는 Bluetooth®)  통  거  / 는 어- - 어 통신  통

 링크  도 다.     각각   (4005) 는   컴퓨   (4010) ( 는 다  컴퓨

 ) 에   링크  통  링크  도 다.      컴퓨   (4010) 는  

 (4005) 에  싱 닛     역   도 , 사  미지

생 여 그 미지    (4005)  통신  도 다.       (4005) 는 ,

다   들에, 컨  각각   (4005)  우징 상  략   커 들 (4008)

 통  리   도 다.      들어, 2 개   들 (4005)  각각  커 들

(4008)  통   도 다.     커 들 (4008)  2 개   들 (4005)   

  들 (4005)  각각에  참   지  공  도 다.       (4005)

는 사  미지   (16a) 상에  도 , 그  참   지  미리 결

 거리  도 다.

각각   (4005)  우징 상  들 (4008)   리  지지  공  도 , [0268]

 컴퓨   (4010)  에    각각   사  통신들  릿징 는,  들

(4005) 사  고   링크   포  도 다.     커  (4008)  는 USB, Firewire®,

는 당업계에  는  다  고  커  (4008)  지원  도 다.

게다가, 들  참   지 , 도 40a 에 타낸 커  (4008)  통   다  들에[0269]

 각각   리  에 여 트웨어에 공  도 다.     커 들 (4008)  

들 (4005)  가 질러 지  산들  는 능    트웨어  공   

도 다.      (4005) 는 가상 트 (14a)   상  사   도 다.     

 (4005) 는  쳐  미지  여,   그리고 쳐 식  , 미지에

트  감지  도 다.     사  미지 (14a) 는 가상  크린 (14a)  도 ,  가상

트 상에 가상   포  도 다.     사  미지  연 는 쳐들  검  도

, 는 검  쳐들에 여  커맨드들  생  도 다.      쳐 식 능

 사 가 가상   어 고  도 는 시뮬 트   공  도 다.

도 40b 는  1 가상 트 (14a)   2 가상 트 (14b)  링 는   (4005)  [0270]

시 다.      실시 태에 , 단    (4005) 는 각각  사 에  어도 2 개  상  미

지들  사  도 다.     다  실시 태에 ,   (4005) 는 2 개  들 사  

 달 는  2   짝   도 다.     2 개  상   들 (4005)

  컴퓨   (4010) 는 다  가  컴퓨  들과   도 , 각각

각각  사 에   2  개  상  미지들   도 다.       컴퓨  들

(4010) 에 링크   (4005) 는 각각   컴퓨   (4010)   여, 가상 

트 (14a  14b)  링  도 다.      컴퓨   (4010)    미지 

는 각각  사  연  라미 들  검 여, 가상 트 (14a  14b)  링 고 사 들  각

각에  가상 트 (14a  14b)    결  도 다.

  (4007) 는 미지   신  변  도 다.      신 는 상   경 들에 라[0271]

상  컬러들  강도들  가진 원들  동  도 다.     결  계 (4035) 에 , 상   경

들  다  컬러들  보여주는  경  결  도 다.     거울들 (4040)  미지   단

사 고  미지  사 다.      드헬드   (4005)  는  뷰   (16)   리  특 들에

계없 ,  미지  사  도 다.      들어, 가상 트 (14a)  사  미지는 워드

싱 리  가진 키보드  같  "가상 트  "  도 다.     사  

쳐들  가상 트들 (14a 내지 14c) 상에    들에 여 검 고  상  

 커맨드들  식  도 다.

시  실시 태에 ,  미지는  가상  트  (14a)   도  40b  에  타낸   (16a)  상에  사  도[0272]

, 사 는 가상 트 (14a)  리   (16a) 상에 커  도 다.     사 가 

(4007)  에 여 동 에 라, 가상 트 (14a) 는 리   (16a) 에 커  채 도

상,   사 가 변경  도 다.      들어, 사 는  (4007) 에   (4005) 에
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  는 , 는  는 우  동  검  도 다.       (4007) 는

사 에   변경  통신  도 ,  (4020) 는 사  미지   크게 는  지

게, 는 욱 , 사  미지  사  새 운 과 연 는 편  뷰   게 어

도 다.      들어, 사  미지는 평  직  동 여, 사   도

다.

마트폰과 같   컴퓨   (4010) 는  (4005)  쳐 사   능  지원[0273]

도   도 ,  는 ( 리  슬라 드, 트  는 사진과 같 ) 컴퓨  

생  미지  사  (16) 상  사 다.      컴퓨   (4010) 에 커 링  라 ( 미

지 ) (4007) (도 40a) 는 그  시 가  미지  어도  포 도   도 다.

   다  실시 태에 , 사 는   포  여    미지 상에 

 도 , 그   라 (4007) 에  검  도 다.

라 (4007) 는   지  미지   미지  어도  득 고 미지 내[0274]

  에 라 라 미지   컴퓨   (4010)   (4020) 에 공

도 다.      컴퓨   (4010)  (4020) 는 라 (4007) 에  생  미지 (본

원에  " 신  라 미지"  지 )  여, 사  (16) 상  사 고 는 

 어도   식 고 에     결 는 트웨어 들

 도 다.      포 들     특  에  므 ,   강도 

/ 는 컬러 엘리 트들에 여,  (4020) 에  게 식 어 그 사  미지  별

  다.     라 (4007) 는   동  고 그 동  미리   쳐들과

상 도  가   도 다.      쳐가 식  ,  (4020) 는 는 능  실

 도 다.

도 40c 는  상  검  사 들에 여 다  상  사  미지들  는  [0275]

  다 어그램 다.     도 40c 는  통신   (4010) (도 40a)  여 업에

참가  가  사 들   미지들  쳐들  검 는  (4005)  시 다.     새

운 사  검 는 것에 답 여, 는  3 가상 트 (14c)   3 사 에게  

는 듈 식  링  도 다.      사 게, 가  사 가 참가 고 검 , 

는  4 가상 트 (미도시)  어도 2 개  사  미지들  동    미지들  링

도 는 듈 식  링  도 다.      ,   3  는  4  사 는  컴퓨  

(4010)  여, 사  미지들 (14a, 14b  14c)   변경  도 다.      들어,

사 는  3 트 (14c)  폐쇄 고 상   갖는 새 운 트  개  도 다.

 (4005)  여,  사  경험  고도  가능  큰    경  공[0276]

 상  도 다.     다  사 들에  지  업 경들   들 (4010)  

 드  (ad  hoc)    도 다.      들 (4005)  상  리  커 들

(4008)  들 사  상   식  공  도 다.      는 고도  도  

공  도 다.     것  사 들  여  다  사  가상 트들 (14a 내지 14c)  여 

업   리 들  들  게 생 는 것  허 다.

도 40d 는 검  트/ 쳐에 여 미지들  사 에게 편리   사 는  실시 태[0277]

 (4045)  시 다.      (4045)   (4045)  동 들  는  실 가능  들

   갖는 컴퓨  에   도 다.      (4045) 에 , 는 

(4046)   (4047) 에 , 사  미지들  쳐 고 공간   어  쳐  도 다.

    (4048) 에 , 는 미지 내에  트들  식 고 미지 내  트들 지  거리들

 결  도 다.      (4049) 에 , 는 미지 내  트들   도 , 

  여 미지 내에   는지  결  도 다.

 들어, 는 쳐  미지가 헤드  어 들, 몸통,  들 등 는 사  는 사 가 라보[0278]

고 는  타내는  다    포 는지 여  결  ,   그 쳐

 미지들에  도 다.       검 , 는 검    시간 경과에 라

리에 ( 컨 , 쳐 사 에)  쳐들에 는지  결  도 , 쳐가 식  

커맨드   도 다.      실시 태에 ,  는 사 가 사  미지들  편 게 보고
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사  미지들과 상   도  미지  특  에 사  도 다.      들어, 헤드

 어 들  미지 내에 는 것  결 ,  는 미지  사  근처에 편리 게 벽 상에 

는  탑 상에 사  도 다.

가 실시 태들에 , 사 들  사  들  가락들  별 고 동 쳐들  식 는 것  돕[0279]

,  는  들 는 들 상에 러 들, 링들, 찌들, / 는 착색  다  들 는

거리 들  라들   는 에  식   는 쳐 사 쳐들 (feature reflective

features)  사 거  는 착  도 다.      들어, 사 는 가락들  각각 상에 타 는 상

 컬러들  갖는 러  착  도 , 헤드 착 는  미지  들 내  그들  각

각  색- 색-청색 강도 값들에 여 가락 컬러들  각각  식 도   도 다.

 (4050)   (4051) 에 , 는 각각   1   2    1   2 신[0280]

신 여,  들과  사 에  링크 고 통신 다.      들어,  들

 통신  리  연 는 리   가 고 거  는 공

 도   통신  링크  도 다.     결   (4052) 에 , 는 검   

에 여 미지들   들  사 지 여  결 다.     그 다 , ( , 결  

(4052) = " "), 는  (4053) 에 ,  사  미지  여 사 에게 편리  에

 도 다.      (4054) 에 , 는 사 들 사 에  공 고  

들 사 에   링크  공  도 다.      들어, 미지 들, 워드 싱 들, 

들 는  다  는 사  미지  공 거  는  도 다.     가

검   에 여 미지  사 지  결  ( , 결   (4052) = " 니 "), 

는  (4055)   (4056) 에 , 미지  사 도  트  고 그 미지  래

 사  도 다.      들어,  는  신  지 사 들  사 는 것

연  도 , 사 는 사  미지들  동  검  도 다.     사  미지들  가상 

트  포  도 , 헤드 착 들  사  가상 트 미지  상 거  는 

는 사   쳐들  사  들  식 도   도 다.     러  실시 태들에 , 

는 사  가상    에 루어지는 식   쳐에 는 커맨드  

도 다.

 들어, 사    동들에 라 동   는, 가상 마우  는 가상 포 가 [0281]

 도 다.     게다가, 검  쳐  여, 는 사  미지들  직 는 평  상

에   도 다.      , 사  미지는 그 검   에 여 우  

(right side)  사  도 다.      들어,  1  는  2 에    

  도  ,  들  사  미지들  에   어도  180  도만큼  리 어  는

상태 , 어도 2 개  상  사  미지들  사  도 다.     , 다  실시 태에 , 

는 참  지  고 참  지 에 여  1   2 들  각각   결  도 다.

   는  1   2 들  참  지   에 여 사 들에  그 사  미지

 도 다.

다  실시 태에 , 는  3 사  검 고 검   에 여 어도  3 사  [0282]

미지  사  도 다.     , 는 업    3 사  연 는  3 컴퓨  

  신  도 다.     다  실시 태에 ,  4    어도 4 개  상  사

 미지들  공  도 다.

여러 실시 태들   1   2 들  근 에   미지들  쳐 고,  1   2 들[0283]

 근 에   어  공간  쳐 고,  들  식   쳐   미지들  

, 미지들   1   2 들  각각  그 식   들에 여 결  상

  사 , 컴퓨  에 커 링   1   2  들  미지들  사

는 들  포  도 다.      실시 태에 ,  1   2  들   들  도

다.     가 실시 태들에 , 미지들   1   2 들  각각  그 식   들에

여 결  상   사 는 단계는 미지들  들  근 에  사 들   

상에 사 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,   사  미지들  들  근 에  사 들에게  직 는 [0284]
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평  상에 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,   식   들

동들  는 단계, 미리 결  쳐  검   그  동들에 검  고리  는

단계, 그 검  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단계,  그  커맨드에 답 여, 

사  미지들  는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,  들  식  

쳐  미지들  는 단계는 쳐  미지들 내  트들    에 매 는지 여

 결   그 미지들에   는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 , 사  미지들  가상   것  도 , 그 검  미리 결  [0285]

쳐에 는 커맨드  는 단계는 사    것들에 는 커맨드  는 단계

포  도 다.     가 실시 태들에 , 그 검  미리 결  쳐에 는 커맨드  는 단

계는 가상 트  동 는 것에 는 커맨드  는 단계  포  도 , 그  커맨

드에 답 여, 사  미지들  는 단계는 미리 결  쳐  검 는 것에 답 여  1 

  2   동 는 것처럼, 가상 트  는 단계  포  도 다.

  가 실시 태들에 ,    1   2 에 각각    상  커 들  통

     는 단계  포  도 , 여 , 미지들   1   2 들

각각  그 식   들에 여 결  상   사 는 단계는 어도 2 개  미지

들  략  들  사 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,    1   3 에 들  들 상  커 들  통[0286]

 는 단계,   3   2 에 들  들 상  커 들  통  는

단계  포  도 , 여 , 미지들   1   2 들  각각  그 식   

들에 여 결  상   사 는 단계는 어도 3 개  사  미지들  략 90 도만큼 리

게 사 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,    1   3    4 에 들  들 상[0287]

커 들  통  는 단계,   3   4 들   2 에 들  들 상

커 들  통  는 단계  포  도 , 여  미지들   1   2 들  각각

 그 식   들에 여 결  상   사 는 단계는 4 개  미지들  략 90

도만큼 리 게 사 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,   에  참  지  는 단계,  참  지 에 여  1 [0288]

 2 들  각각   결 는 단계,   참  지    1   2 들  에

여 사  미지들  는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 에  참  지

 는 단계는  1   2 에  지 에  는 단계,  그  지  참

 지  는 단계  포  도 다.

여러 실시 태들   착 라  미지  쳐 고,  착  어  공간  쳐 고,[0289]

쳐  미지 내에  트  식 고, 미지에 트   1 에 는 쳐  미지에

 1 커  타내는  1 사   신 고,  1 커 에 는  착 라에 

거리   포 는 라미 들  계산 고, 가상 트가 택   1 커 에 커 어 타 도

 가상 트  고,  1 커 과는 상  쳐  미지 내   2 커  타내

는  2  신 는 것 ,  2 커  그 미지에 트   2 에 고  1 

 2 들  상 , 상   2  신 고,  2 커 에 는  착 라에  거리

  포 는 라미 들  계산 , 가상 트가 택   2 커 에 커 어  1 커 

 동 는 것  사 에게 타 도  가상 트  , 강 실 시 에

 가상 미지들  링 는 들  포  도 다.

 실시 태에 ,   사 가 그 /그  헤드  돌  택   1 는  2 커 에  동[0290]

에 라  가상 트가 택   1 는  2 커 에 커 어 타 도  생  가상 트

 계  업 트 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 가상 트  

는 단계는 가상 헤드 착  는 단계  포  도 다.       마

택   1 는  2 커 에 커 어 헤드 착  상에 타 는 것처럼  미지들

는 단계   포  도 다.     가 실시 태들에 , 가상 트가 택   2 커 에 

커 어  1 커  동 는 것  사 에게 타 도  생  가상 트  

공개특허 10-2013-0136566

- 71 -



는 단계는 가상 트  평  크린  슷  직사각  상  가상 트  생 는 단

계,    통  시 가능  실 계  상에 가상 트  첩시킨 상태 , 그 생

 가상 트    상에 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,  1 는  2 커  룸 내  벽  포  도 , 여 , 가상 트는[0291]

사 가 룸 내에  돌 다닐  룸 내  벽에 커  채 다.     가 실시 태들에 , 가상 트가 

택   1 는  2 커 에 커 어 타 도  그 생  가상 트  는 단계는  1

는  2 커 과 는 것  타 고  1 는  2 커  커  가상 트에  지

지  (support)  강  지  (rigid point)  것  타 도 , 가상 트  생 는 단계  포

도 다.     가 실시 태들에 , 가상 트가 택  커 에 커 어 타 도  그 생  가

상 트  는 단계는  1 는  2 커  격 지만 고  에  링

고 (hovering)  1 는  2 커 에  격 는 것  타 도 , 가상 트  생 는 단계

 포  도 다.

가 실시 태들에 ,   쳐  공간 , 생  가상 트  미지에    2[0292]

헤드 착  신 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,   마 크 폰

는 사   신 는 단계, 미리 결   신  검   검  고리  그

신  에 는 단계,  미리 결   신 가 검   미리  사   는

단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 미리 결   신  검   검  고리

 그 신  에 는 단계는 미리  사  에 는 사 에  말 진 미리 결

  신  검   검  고리  그 신  에 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 , 검  미리 결   신 에 는 미리  사    1 ,  2

 는  1   2 들     다.

가 실시 태들에 ,   헤드 착  께 착 어 는  착 라  미지[0293]

쳐 는 단계,   헤드  착   상에  가상 트  는  단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,  착 라  헤드 착 는  착  포 다.     ,

   착   2  착  사 에   링크  립 는 단계,  2 

 착    링크  통    신 는 단계,  신   

여  사 에게 는 단계   포  도 다.     가 실시 태들에 ,   

  링크  통    신 는 단계,  그 신    여  2  

착  신   미지들  헤드 착  상에 는 단계  포  도 ,

여  는 커  가상 트  다.

가 실시 태들에 ,   링크  통    신 는 단계는 가상 트에  3 차원[0294]

 , 커링 에  3 차원 , 커링 지 에  3 차원 , 3 차원  , 

3 차원 거리    상  신 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,  

가상 트에    타내는  3  신 는 단계 ,    1  

2 커 들과는 상 , 상   3  신 는 단계,  에 는  착 라에 

 거리   포 는 라미 들  계산 는 단계,  가상 트   에  

는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,    상에   (free

floating)  , 여  상  가상 트는 사 가 그 /그  헤드  돌  동  

동가능 고 미지 내  들에  것   상에 타 다.

가 실시 태들에 ,  착 라  미지  쳐 는 단계는   -컬러  라에[0295]

 쳐 는 단계  포  도 ,  착  어  공간  쳐 는 단계는 미지 내

 트들 지  거리들  결   거리  여 공간  쳐 는 단계  포  

도 다.     가 실시 태들에 ,  착  어  공간  쳐 는 단계는 미지 내  

트들  거리 보       여 쳐 는 단계  포  도 다.     가

실시 태들에 ,   쳐     계산  공간 에 여 3 차원 맵  는 단

계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,    착 라  는 사  동들

는 단계, 미리 결  쳐  검   검  고리  그  사  동들에 는 단

계,  미리 결  쳐가 검   미리 결  쳐에 는 커맨드  실 는 단계  포  도
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다.

가 실시 태들에 , 검  미리 결  쳐는 "OK" 사 , 주 ,  드,  가락  가리키 ,[0296]

2 개  가락들  가리키 , 3 개 는 4 개  가락들  가리키 , 펼  ,  , 들 ,  상

가락들  동,    는  동,   들    루어진 그룹  택 다.

 가 실시 태들에 , 미리 결  쳐가 쳐 사  취 다.     가 실시 태들에 , 쳐

사  타겟 택 는 링   포크 (poke) 쳐,  (pat) 쳐, 는 탭 (tap) 쳐, 크린

가 질러 크린 트  내   시 (push) 쳐, 크린 트에  (momentum)  여

  릭 (flick) 쳐, 크린 트  시키    (turn) 쳐,  동 들   그랩

(grab) 쳐 는  (pull) 쳐, 닝 동 들   2 개   동 쳐, 크린 트  리사

징   드   어 트 (drawing hands apart) 쳐,  미 어  통  평 크 링 는 틀링

(shuttling)    (swipe) 쳐   상  다.

가 실시 태들에 , 쳐  미지에   1 커  타내는  1  신 는 단계는 쳐  [0297]

미지 내   커  지 라는 커맨드에 는 사 에  루어진  1 미리 결  

쳐  검 고 그 커맨드  는 단계  포  도 , 미지에  가상 트  커  

  2  신 는 단계는 커  쳐  미지에  다   동시키라는 커맨드에 

는 사 에  루어진  2 미리 결  쳐  검 고 그 커맨드  는 단계  포  도

다.     가 실시 태들에 ,  1 는  2 검  미리 결  쳐들  어느 는 사 가 그 

쳐  미지 내   가리키는 것  포  도 다.     가 실시 태들에 ,    1 

신  후  사  동들  계  는 단계, 사    1  는 것에 는  3

미리 결  쳐  검   검  고리  그  동들에 는 단계,   3 미리 결

쳐에 답 여 가상 트  그 택  커 에 커 는 단계  포  도 다.

여러 실시 태들   1  착   집  미지들  공간 에 여  내[0298]

들  트들  들에   생 고, 생  에 여  3 차원 맵

생 고, 지리  식별 타   3 차원 맵에 가 고, 지리  식별 타   3 차원 맵  

리에 , 지리  식별 타   3 차원 맵  어도    2  착  

신 ,  강  실  시 에  사   공간   는  들  포  도  다.

 실시 태에 ,  1  착   집  미지들  공간 에 여  내

들  트들  들에   생 는 단계는   미지   착 라

 쳐 는 단계,  내  트들  공간   착  어  쳐 는 단계, 쳐  

 미지 내에  트들  식 는 단계,   1  착    미지 내에  

식  트들 지  거리들  결 는 단계  포  도 , 지리  식별 타   3 차

원 맵에 가 는 단계는 그 결  거리들   미지 내에  식  트들과 연 시키는 단계  포

 도 다.

 실시 태에 ,    2  착    결 는 단계  포  도 ,[0299]

여 , 지리  식별 타   3 차원 맵  어도    2  착   신 는

단계는  2  착   에  지리  식별 타   3 차원 맵   

신 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,   지리  식별 타   3 차원 맵

 신    2  착  에  신 는 단계,  지리  식별 타   3 차원 맵

 신  에  여 시각 미지   2  착   상   상에 

생 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,    2  착    결 는 단계,  2  착[0300]

  집  미지들  공간 에 여  내  들  트들  

들에   생 는 단계,   2  착  에  생  에 여 지리

식별 타   3 차원 맵  리 닝 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 지리  식

별 타   3 차원 맵에 가 는 단계는 3 차원 맵  지 태그  태그 는 단계  포  도 

다.     가 실시 태들에 ,  1  착   집  미지들  공간 에 

여  내  들  트들  들에   생 는 단계, 생  에 여

 3 차원 맵  생 는 단계,  지리  식별 타   3 차원 맵에 가 는 단계는  1 
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 착   내  에  다.

가 실시 태들에 ,    1  착  에  집  미지들  공간   1[0301]

 착   통신 는  계 는 단계  포  도 , 여 ,  1  착

  집  미지들  공간 에 여  내  들  트들  

들에   생 는 단계, 생  에 여  3 차원 맵  생 는 단계,  지리

식별 타   3 차원 맵에 가 는 단계는  1  착   통신 는 에

 다.     가 실시 태들에 ,    1  착  에  집  미지들 

공간  트워크  통   신 는 단계  포  도 , 여 ,  1  착 

 집  미지들  공간 에 여  내  들  트들  들에

  생 는 단계, 생  에 여  3 차원 맵  생 는 단계,  지리  식별

타   3 차원 맵에 가 는 단계는  1  착   신  미지  공간

에 여 에  다.

가 실시 태들에 ,    2  착    결 는 단계,  지리  식별[0302]

타   3 차원 맵   에  청   2  착    신 는 단계

 포  도 , 청   2  착   결   포 , 여 , 지리

식별 타   3 차원 맵  어도    2  착   신 는 단계는  2 

착   에  지리  식별 타   3 차원 맵      2

 착   신 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,  3 차원 맵

생 는 단계는  내  3 차원 들    개 는 단계,  지리  식별 타  

  는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 지리  식별 타   3 차원

맵  리에 는 단계는    1   2  착  들에  가능

 상에 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,  1  착   집  미지들  공간 에 여 [0303]

내  들  트들  들에   생 는 단계는  1  착   

 결 는 단계,   미지   착 라  쳐 는 단계,  내  트들  공

간   착  어  쳐 는 단계, 쳐   미지 내에  트들  식 는 단계,

  미지 내에  식  트들  들  결 는 단계  포  도 , 지리  식별

타   3 차원 맵에 가 는 단계는 그 결  들   미지 내에  식  

트들과 연 시키는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 미지 내에  식  트들  

들  결 는 단계는  1  착   결  에  트들  들

 결 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 미지 내에  식  트들  

들  결 는 단계는  1  착    결  에 사 는 계 내에  

트들  들  결 는 단계  포  도 다.

여러 실시 태들  가상 트가 는  미지  쳐 고, 그 쳐  미지에 재 는[0304]

  식 , 그 식   에 여 가상 트    강 실

시 에  미지들  링 는 들  포  도 다.      실시 태에 , 가상 트  

 는 단계는 그 식   과 랩 는 가상 트    식별 는 단계,  그

식    가상 트  식별   차단 여 타 도 , 그 식별   폐 는 단계

포  도 다.     가 실시 태들에 , 가상 트   는 단계는 그 식  

과 랩 는 가상 트    식별 는 단계,  가상 트  식별   식  

 차단 여 타 도 , 가상 트  그 식    상에 첩 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,  가상 트  는 단계는 가상 트가 식    통[0305]

 뷰 가능 고 식    게 타 도 , 식   과 랩 는 가상 트

  들  는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,   가상 

트   착   착 고 는 개  그  통   뷰 가능 도

  착   상에 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,

가상 트가 는  미지  쳐 는 단계는  1 개 에  착   착 라

 미지  쳐 는 단계  포  도 다.        1 개 에  착   착  어

 공간  쳐 는 단계, 쳐  미지 내에  트들  식 는 단계,  쳐  미지 내
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식  트들 지  거리들  결 는 단계   포  도 다.     가 실시 태들에 ,  

그   착   착 고 는 개 에게 뷰 가능 도 , 가상 트  쳐

미지  헤드 착  상에 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 , 그 쳐  미지에 재 는   식 는 단계는   쳐  미[0306]

지에 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,   미지에 는 단계는

쳐  미지 내에  트들  식 는 단계, 식  트들  리에  골격 과 

는 단계 ,  골격  간 골격  주  들, 뼈 ,  다리들에  상   보

포 는, 상  는 단계,  식  트들  골격 과 는 것에 답 여, 식  트

들   트가 골격   에 매 는지  결 는 단계  포  도 다.     가 실

시 태들에 ,   그 쳐  미지에 재 는   식 는 것에 답 여    1

개 에 는지 는  2 개 에 는지 여  결 는 단계, 가상 트    러싸  

역  결 는 단계,  식    가상 트에  러싸  역  어도  과 

랩 는지 여  결 는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,    1 개 에 는지 는  2 개 에 는지 여  결 는 단계는[0307]

식    에 여    1 개 에 는지 는  2 개 에 는지 여  결

는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,    1 개 에 는지 는  2 개

에 는지 여  결 는 단계는  착 라  식    거리에 여  

  1 개  는  2 개 에 다고 결 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 

  1 개 에 는지 는  2 개 에 는지 여  결 는 단계는 쳐  미지에 는 것

결   들  에 여    1 개  는  2 개 에 다고 결 는 단계  포

 도 다.

가 실시 태들에 , 가상 트   는 단계는    2 개 에 다고 결[0308]

   2 개  식    에 걸쳐  첩  가상 트  는 단계,   

  1 개 에 다고 결   가상 트가 식    래에 트 는 것  타 도

가상 트  는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 가상 트가 식

  래에 트 는 것  타 도  가상 트  는 단계는 식   과

랩 는 가상 트  들  링 지 는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 , 

 그 곽  에  가상 트 상에 걸쳐  시 가능 도 , 가상 트에  러싸

 역과 랩 는  2 개  식    들  곽  는 단계  포

도 다.

여러 실시 태들   착 라  헤드 착  각각 포 는  1   2  착 [0309]

들에  강 실 시 에  미지들  링 는 들  포  도 다.       

 1  미지   1  착   착 라  쳐 는 단계,  1  착 

헤드 착  상에 가상 트   1 미지  는 단계 ,  1 미지는 가상 

트  쳐   1  미지 내   1 커 에  1  착  사 에게   1 

 커 는 것  는, 상  가상 트   1 미지  는 단계,   2

 착  헤드 착  상에 가상 트   2 미지  는 단계 , 

2 미지는 가상 트   2 커 에  2  착  사 에게   2  커

는 것  는, 상  가상 트   2 미지  는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,   가상 트   1  착   2  착 [0310]

는 단계, 가상 트   2  착 에  신 는 단계,   2  미지   2

 착   착 라  쳐 는 단계,   2  착  사 가 라보는 

에 가 운 에 는  2  미지 내   커  식별   그 쳐   2  미

지  는 단계  포  도 , 여 ,  2  착  헤드 착  상에 

2 미지  는 단계는 가상 트가 그 식별   커 에 커 도   2 미지

는 단계  포  도 다.      실시 태에 ,   가상 트   타내는

신   1  착   2  착  신 는 단계  포  도 , 여

,  2 미지  는 단계는  1  착  신  신 에  여
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가상 트가 도   2 미지  는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,   가상 트  람직   타내는 신   1  착 [0311]

  2  착  신 는 단계, 타낸 람직    2  착  사 에

게 통지 는 단계,  타낸 람직   락 거  는 거 는   2  착  사

 신 는 단계  포  도 , 여   2  착  헤드 착  상

에 가상 트   2 미지  는 단계는 신   그 타낸 람직   락  

가상 트가 타낸 람직  에  여 도 , 그리고, 신   타낸 람

직   거   가상 트가 그 타낸 람직  는 상   도 ,  2 미

지  는 단계  포  도 다.

가 실시 태들에 ,  1 커    2 커  동  다.     가 실시 태들에 ,  [0312]

 가상 트   1  착   2  착  신 는 단계  포  도

, 여 ,  2  착  헤드 착  상에 가상 트   2 미지  

는 단계는  2 미지   1 커 에  2  커 는 것  는 단계  포

 도 다.     가 실시 태들에 ,  1   2  착 들  상  들에 트

,   가상 트  트워크  통   1   2  착 들 각각  신 는 단

계   포  도 다.

가 실시 태들에 ,    2  미지   2  착   착 라  쳐 는[0313]

단계,  쳐   2  미지에   2 커  타내는  2  착  상   

신 는 단계  포  도 , 타낸  2 커   1 커 과는 상 , 여 ,  2 

착  헤드 착  상에  2 미지  는 단계는 가상 트  그 타낸

 2 커    2  착  사 에게   그 타낸  2 커 에 커

는 것  는 단계  포  도 다.     가 실시 태들에 ,    2 가상 

트   2  착   1  착  신 는 단계,   3 미지   1 

착  헤드 착  상에 는 단계  포  도 ,  3 미지는  2

가상 트   1 커 에 커 는 것  다.

가  실시 태들  에   여러 실시 태 들 / 는 동 들에 는 여러 동 들  [0314]

도   시 들, 들, / 는 컴퓨  들  포  도 다.      가  실시 태들

 여 , 에   여러 실시 태 들 / 는 동 들에 는 동 들  도  는

 실 가능  들  고 는 시   독가능  매체들  포  도 다.

도 41  실시 태들   실시 태  사 에  신   시  도 다.     통상[0315]

 신   (4100) 는 내  리 (4102),  (4103),  커 (4154) 에 커 링  

 (4101)  포  도 다.     게다가, 신   (4100) 는   링크에  도 는

 사  고 신 는  (4104) / 는  (4101) 에 커 링  룰러  신

 (4105)   (4101) 에 커 링   티미 어 드 트 신  (4106)  포  도 

다.     신  들 (4100)    사  들  신   뉴 택 튼들 는

커 들 (4108)  포 다.

여러 실시 태들  도 42 에 시   (4200)  같  다  시 에  가능   들  [0316]

   상에   도 다.     러   (4200) 는 통상  리 (4202)  량

 리, 컨  크 드라  (4203) 에 커 링   (4201)  포  도 다.     

(4200) 는   (4201) 에 커 링   크 드라 , 컴 트 크 (CD) 는 DVD 크 드

라  (4206)  포  도 다.      (4200) 는  다  드 트 시  컴퓨 들  들에

커 링  근거리 트워크  같  트워크 (4205)   들  립  ,  (4201) 에 커

링  트워크  포트들 (4204)  포  도 다.

들 (3903, 3905, 4101, 4201)  에   여러 실시 태들  능들  포 , 다  능들[0317]

도  트웨어 들 ( 리 들) 에    는  그램가능 마 크

, 마 크 컴퓨  는 다    는 들  도 다.      들에 , 다  

들 (3903, 3905, 4101)   가  통신 능들  담당 고  가 다  리

들  실 는 것  담당 는 것과 같 , 공  도 다.     , 트웨어 리 들
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 (4101, 4201) 에 어 드  에 내  리 (4102, 4202, 4203) 에  도 다.

   (4101, 4201) 는 리  트웨어 들  에  내  리  포  도

다.     많  들에 , 내  리는  는  리, 컨 , 래시 리, 는 

  도 다.        , 리에   언 , 내  리 는 

에 러 는 착탈식 리  포   (3903, 3905, 4101, 4201) 에  가능  리

  (3903, 3905, 4101, 4201) 체 내  리  지 다.

상   들    다 어그램들  단지 시  들  공  여러 실시 태들  단계[0318]

들  시   어  다는 것  거  는 시 는 것  도 지 는다.     당업 가 주

지 고 는  같   실시 태들에  단계들  는    도 다.     "그후",

"그 다 에", "다 " 등과 같  단어들  단계들   는 것  도 지 ; 들 단어들  

들   통  독  내   단지 사 다.     , 단 ,  들어, 사 "a", "an"

는 "the"  , 청  엘리 트들에   참 는 그 엘리 트  단 에 는 것  

어 는 다.

본원에  개시  실시 태들과 여 는 여러가지 시  직 들, 듈들, 들,  고리[0319]

 단계들   드웨어, 컴퓨  트웨어, 는  들   도 다.     러  드웨

어  트웨어  상 가능   시  여, 상에 는, 여러 시  컴포 트들, 들,

듈들, 들  단계들  그들  능  에   었다.     런 능  드웨어  

는지 는 트웨어  는지 여 는 특  리   체 시 에 과 는 계 

사 들에 다.     들  각각  특  리  마다  능  여러가지  

도 , 그러  런  결 들  본   탈  래 는 것  어 는 다.

본원에  개시  실시 태들과 여 는 여러가지 시  직들, 직 들, 듈들,  들[0320]

 는  사 는 드웨어는  , 지  신   (DSP), 주  집  (ASIC), 

드 그램가능 게 트 어  (FPGA) 는 다  그램가능 직 , 산 게 트 는 트랜지

직, 산 드웨어 컴포 트들, 는 본원에   능들  도  계  들   

거  는  도 다.      는 마 크  도 , 그러 , 

는,   래  , 어 , 마 크 어 , 는 상태 신  도 다.     는

 컴퓨  들  , 컨 , DSP  마 크  , 복  마 크 들, DSP 

어  결   상  마 크 들, 는  다  러    도 다.     

,  단계들 는 들  주어진 능에 특  에   도 다.

 상  시  실시 태들에 ,  능들  드웨어, 트웨어, 웨어, 는 들   [0321]

  도 다.     트웨어  는 경우, 그 능들   상  들 는 드  

시  컴퓨  독가능 매체 상에  도 다.     본원에  개시   는 고리  단계들  

시  컴퓨  독가능 매체 상에 상주  도  는   실 가능  트웨어 듈   도

다.     시  컴퓨  독가능 매체들  컴퓨 에   도 는   매체들  포

다.      , 에 지 고, 러  시  컴퓨  독가능 매체들  RAM, ROM, EEPROM, CD-ROM

는 다  크 , 크  는 다    들, 는 원 는 그램 드  

들 는  들  태  달 거  는 는  사  도  컴퓨 에   

도 는  다  매체  포  도 다.     크 (disk)  크 (disc) 는, 본원에  사  

같 , 컴 트 크 (CD),  크,  크, 지  다 능 크 (DVD),  크,  루-

 크  포 , 여 , 크들 (disks)    보통 재생시키는 편, 크들

(discs)   여   재생시킨다.     에  언  것들  들   

시  컴퓨  독가능 매체들   내에 포 어  다.     게다가,  는 고리  동 들  컴퓨

 그램 에 포  도 는 시  신 독가능 매체 / 는 시  컴퓨  독가능 매체 상

에 드들 / 는 들   는   는 트  상주  도 다.

개시  실시 태들  상    당업 가 본  실시 고   도  공 다.     들[0322]

실시 태들에  여러 변경들  당업 들에게  것 , 본원에    원리들  본 

신 는  탈  없  다  실시 태들에도  도 다.     라 , 본  본원에

타낸 실시 태들에 는 것  도 지 고, 여 에 개시  원리들  신규  특징들  다  청
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에 는   게  것 다.
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도 1
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도 3
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