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명 세 서

청구범위

청구항 1 

방법에 있어서,

깊이 카메라(depth camera)로부터 하나 이상의 깊이 이미지 - 상기 깊이 이미지는 상기 깊이 이미지 각각의 픽

셀에 의해 이미지화된 표면의 깊이를 표시함 - 를 수신하는 단계;

손 관절과 머리 관절을 포함한 가상 골격으로 인간 주체(human subject)를 모델링하는 단계;

상기 가상 골격에 의해 모델링된 상기 인간 주체의 신원(identity)을 결정하기 위해 상기 가상 골격의 상기 머

리 관절을 둘러싼 영역으로 제한된 얼굴 인식을 수행하는 단계;

상기 하나 이상의 깊이 이미지 내에서 제어 디바이스로부터 방출된 비콘(beacon)을 인식하는 단계;

상기 방출된 비콘에 가장 가까이 있는 상기 손 관절을 삼차원으로 찾는 단계; 및

상기 방출된 비콘에 가장 가까이 있는 상기 손 관절을 포함하는 상기 가상 골격에 의해 모델링된 상기 인간 주

체의 신원을, 상기 비콘을 방출한 상기 제어 디바이스와 연관시키는 단계

를 포함하는 방법.

청구항 2 

제1항에 있어서,

상기 방출된 비콘에 가장 가까이 있는 상기 손 관절을 찾는 단계는 상기 깊이 이미지 내에서 상기 제어 디바이

스를 식별하는 단계를 포함한 것인 방법.

청구항 3 

제1항에 있어서,

상기 깊이 이미지는 TOF(time-of-flight) 깊이 카메라로부터 수신되고,

상기 인간 주체에 대한 상기 제어 디바이스의 근접성에 기초하여 상기 제어 디바이스를 상기 인간 주체와 연관

시키는 것은, 상기 인간 주체가 상기 제어 디바이스로부터 임계 거리 내에 있는 경우 상기 제어 디바이스를 상

기 인간 주체와 연관시키며, 상기 인간 주체가 상기 제어 디바이스로부터 상기 임계 거리 밖에 있는 경우 상기

제어 디바이스를 상기 인간 주체와 연관시키지 않는 것을 포함한 것인 방법.

청구항 4 

제1항에 있어서,

상기 얼굴 인식을 수행하는 단계는 가시광 카메라에 의해 캡처된 이미지의 영역에 대해 얼굴 인식을 수행하는

단계를 포함하며, 상기 영역은 상기 머리 관절의 위치에 대응한 것인 방법.

청구항 5 

제1항에 있어서,

상기 제어 디바이스를 상기 인간 주체와 연관시키는 것은 상기 가상 골격의 제스처 입력과 상기 제어 디바이스

의 제어 입력을 동일한 소스(source)에 귀속(attribute)시키는 것을 포함한 것인 방법.

청구항 6 

제5항에 있어서,

상기 제어 디바이스의 위치가 상기 가상 골격의 상기 손 관절로부터 임계 거리 내에 있는 경우, 상기 제어 디바

등록특허 10-2162373

- 3 -



이스는 상기 인간 주체와 연관되는 것인 방법.

청구항 7 

제1항에 있어서,

상기 비콘을 방출할 것을 상기 제어 디바이스에게 요청하는 메시지를 상기 제어 디바이스에게 출력하는 단계

를 더 포함하는 방법.

청구항 8 

제1항에 있어서,

상기 비콘은 적외선광 신호인 것인 방법.

청구항 9 

제1항에 있어서,

상기 제어 디바이스는 게임 제어기(game controller)를 포함하고, 상기 인간 주체는 제1 인간 주체이고, 상기

방법은,

제2 인간 주체의 위치를 평가하는 단계,

상기 제어 디바이스에 대한 상기 제1 인간 주체의 근접성에 대해, 상기 제어 디바이스에 대한 상기 제2

인간 주체의 근접성을 비교하는 단계, 및

상기 제어 디바이스에 대한 상기 제2 인간 주체의 상대적 근접성에 기초하여 상기 제어 디바이스를 상

기 제2 인간 주체와 연관시키는 단계

를 더 포함하는 방법.

청구항 10 

제1항에 있어서,

상기 제어 디바이스는 오디오 헤드폰을 포함한 것인 방법.

청구항 11 

제10항에 있어서,

상기 오디오 헤드폰에 사운드를 제공하는 애플리케이션의 오디오 출력을 상기 오디오 헤드폰의 위치에 기초하여

조정하는 단계

를 더 포함하는 방법.

청구항 12 

제1항에 있어서,

상기 제어 디바이스를 상기 인간 주체와 연관시키는 단계는 상기 인간 주체의 설정 프로파일을 상기 제어 디바

이스에 의해 제어되는 애플리케이션에 적용하는 단계를 포함한 것인 방법.

청구항 13 

제1항에 있어서,

상기 제어 디바이스는 원격 제어기(remote control)를 포함한 것인 방법.

청구항 14 

제1항에 있어서,

상기 제어 디바이스를 상기 인간 주체와 연관시키는 것은, 상기 제어 디바이스에 의해 제어되는 애플리케이션을
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통해 사용자 특유적 콘텐츠를 제시(present)하는 단계를 포함하며, 상기 사용자 특유적 콘텐츠는 상기 인간 주

체를 위해 선택된 것인 방법.

청구항 15 

제1항에 있어서,

시간의 흐름에 걸쳐 상기 제어 디바이스의 위치를 추적하고, 상기 추적된 위치로부터 제어 제스처를 해석하는

단계

를 더 포함하는 방법.

청구항 16 

방법에 있어서,

제1 객체로부터 출력된 비콘을 인식하는 단계;

상기 비콘에 가장 가까이 있는 손 관절을 찾는 단계;

상기 손 관절과 머리 관절을 포함한 가상 골격으로 제1 주체를 모델링하는 단계 - 상기 손 관절과 상기 머리 관

절은 서로 연결되어 있음 -;

상기 가상 골격에 의해 모델링된 상기 제1 주체의 신원을 결정하기 위해 상기 가상 골격의 상기 머리 관절을 둘

러싼 영역으로 제한된 얼굴 인식을 수행하는 단계; 및

상기 비콘에 가장 가까이 있는 상기 손 관절을 포함하는 상기 가상 골격에 의해 모델링된 상기 제1 주체의 신원

을, 상기 비콘을 출력한 상기 제1 객체와 연관시키는 단계

를 포함하는 방법.

청구항 17 

제16항에 있어서,

복수의 상이한 객체들 중에서 상기 제1 객체를 식별하기 위해, 상기 비콘의 파라미터를 분석하는 단계

를 더 포함하는 방법.

청구항 18 

제16항에 있어서,

제2 객체로부터의 비콘을 인식하는 단계;

상기 제2 객체의 위치를 삼차원으로 평가하는 단계; 및

제2 주체에 대한 상기 제2 객체의 근접성에 기초하여 상기 제2 객체를 상기 제2 주체와 연관시키는 단계

를 더 포함하는 방법.

청구항 19 

컴퓨터에 있어서,

깊이 카메라로부터 깊이 이미지들을 수신하기 위한 깊이 카메라 인터페이스 - 상기 깊이 이미지들은 상기 깊이

이미지들의 각각의 픽셀에 의해 이미지화된 표면의 깊이를 표시함 -;

상기 깊이 카메라 인터페이스와 동작가능하도록 통신하는 논리 머신; 및

상기 논리 머신과 동작가능하도록 통신하며, 상기 논리 머신에 의해 실행가능한 명령어들을 저장한 저장 머신

을 포함하고,

상기 명령어들은,
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상기 깊이 카메라로부터 하나 이상의 깊이 이미지를 수신하고;

손 관절과 머리 관절을 포함한 가상 골격으로 인간 주체를 모델링하고;

상기 가상 골격에 의해 모델링된 상기 인간 주체의 신원을 결정하기 위해 상기 가상 골격의 상기 머리

관절을 둘러싼 영역으로 제한된 얼굴 인식을 수행하고;

비콘을 방출할 것을 제어 디바이스에게 요청하는 메시지를 상기 제어 디바이스에게 출력하고;

상기 하나 이상의 깊이 이미지 내에서 상기 제어 디바이스로부터 방출된 비콘을 인식하고;

상기 방출된 비콘에 가장 가까이 있는 상기 손 관절을 삼차원으로 찾고;

상기 방출된 비콘에 가장 가까이 있는 상기 손 관절을 포함하는 상기 가상 골격에 의해 모델링된 상기

인간 주체의 신원을, 상기 비콘을 방출한 상기 제어 디바이스와 연관시키도록 구성된 것인 컴퓨터.

발명의 설명

기 술 분 야

본 발명은 게임 제어기와 같은 제어 디바이스를 게임 플레이어 또는 다른 주체와 지능적으로 연관시키는 것에[0001]

관한 것이다.

배 경 기 술

특정 사용자와 제어 디바이스의 연관은 일반적으로, 제어 디바이스, 사용자, 및 컴퓨팅 시스템간의 다단계 상호[0002]

작용을 수반한다. 이러한 연관은 또한 사용자가 제어 디바이스를 새로운 연관으로 업데이트할 것을 특별히 요청

할 때 까지 유지될 수 있다.

발명의 내용

해결하려는 과제

과제의 해결 수단

본  명세서에서는  운영  환경  내에서  객체를  주체와  지능적으로  연관시키는  방법을  제공하는  실시예들이[0003]

개시된다. 예를 들어, 컴퓨팅 디바이스는 깊이 카메라(depth camera)로부터 하나 이상의 깊이 이미지들을 수신

할 수 있으며, 이러한 깊이 이미지들은 깊이 이미지들의 각각의 픽셀에 의해 이미지화된 표면의 깊이를 표시한

다. 컴퓨팅 디바이스는 깊이 이미지들을 활용하여 깊이 이미지들에 의해 이미지화된 인간 주체를 식별하고, 하

나 이상의 깊이 이미지들 내에서 제어 디바이스로부터 방출된 비콘(beacon)을 인식할 수 있다. 컴퓨팅 디바이스

는 제어 디바이스의 위치를 삼차원으로 평가하여 제어 디바이스의 상대적인 위치를 결정하고, 인간 주체에 대한

제어 디바이스의 근접성 및/또는 인간 주체에 관한 제어 디바이스의 임의의 다른 적절한 파라미터에 기초하여

제어 디바이스를 인간 주체와 연관시킬 수 있다.

본 요약은 아래의 상세한 설명에서 보다 상세하게 설명되는 개념들의 선택을 단순한 형태로 소개하기 위해 제공[0004]

된 것이다. 본 요약은 청구된 발명내용의 중요한 특징들 또는 필수적인 특징들을 식별시키려는 의도는 없으며,

또한 청구된 발명내용의 범위를 제한시키려는 의도도 없다. 뿐만 아니라, 청구된 발명내용은 본 발명개시의 임

의의 부분에서 언급된 단점들 모두 또는 그 일부를 해결하는 구현예들로 국한되지 않는다.

도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명개시의 실시예에 따른 하나 이상의 주체들 및 객체들과 컴퓨팅 시스템을 포함하는 환경의 비제한[0005]

적인 예시를 개략적으로 도시한다.

도 2는 본 발명개시의 실시예에 따라 객체를 주체와 연관시키는 방법을 도시한다.

도 3은 본 발명개시의 실시예에 따른 골격 추적 파이프라인의 비제한적인 예시를 개략적으로 도시한다.

도 4는 본 발명개시의 실시예에 따라 제어 디바이스를 컴퓨팅 시스템에 결속시키는 방법을 도시한다.
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도 5는 본 발명개시의 실시예에 따른 컴퓨팅 시스템과 둘 이상의 제어 디바이스들을 포함하는 환경에 대한 예시

적인 통신 다이어그램을 개략적으로 도시한다.

도 6은 본 발명개시의 실시예에 따른 예시적인 컴퓨팅 시스템이다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

본 발명개시는 게임 제어기와 같은 제어 디바이스를 게임 플레이어 또는 다른 주체와 지능적으로 연관시키는 것[0006]

에 관한 것이다. 제어 디바이스는 비콘을 방출시킬 수 있고, 컴퓨터는 이 비콘을 이용하여 제어 디바이스의 삼

차원 위치를 결정할 수 있다.  하나 이상의 주체들의 삼차원 위치가 평가될 수 있고, 주체에 대한 제어 디바이

스의 근접성 및/또는 주체에 관한 제어 디바이스의 임의의 다른 적절한 파라미터에 기초하여 제어 디바이스는

이러한 하나의 주체와 자동적으로 연관된다.

도 1은 컴퓨팅 시스템(102)과 제어 디바이스들(104, 106, 108, 109)을 포함한 예시적인 환경(100)을 도시한다.[0007]

환경(100)은 방으로서 나타내었지만, 환경(100)은 실내 및/또는 실외 환경들을 비롯한, 임의의 적절한 물리적

공간일 수 있다. 컴퓨팅 시스템(102)은 제어 디바이스들(104, 106, 108, 109)로부터의 입력을 수신하고/수신하

거나 이 제어 디바이스들(104, 106, 108, 109)과 통신하도록 구성될 수 있다. 본 발명개시에 따른 제어 디바이

스들은, 비제한적인 예시로서, 게임 제어기, 오디오 헤드폰 및/또는 헤드셋, 원격 제어, 음악 기기(예컨대, 기

타, 드럼 등), 스티어링 휠 제어기, 비행스틱, 무기(예컨대, 검, 레이저 검, 권총, 소총, 사브르, 할베르트, 쌍

절봉 등), 모바일 컴퓨팅 디바이스 등을 비롯한, 임의의 적절한 제어 디바이스를 포함할 수 있다. 예시된 실시

예에서, 제어 디바이스들(104, 106, 108)은 게임 제어기의 형태를 취하며, 제어 디바이스(109)는 오디오 헤드셋

의 형태를 취한다. 컴퓨팅 시스템(102)은 깊이 카메라(110)와 같은, 이미지화 디바이스를 포함할 수 있다. 예를

들어, 깊이 카메라(110)는 환경(100)을 이미지화하도록 구성된 하나 이상의 센서들, 렌즈 엘리먼트들, 및/또는

광원들을 포함할 수 있다. 깊이 카메라(110)는 비제한적인 예시로서, TOF(time-of-flight) 깊이 카메라 및/또는

구조화 광(structured light) 깊이 카메라를 비롯한, 임의의 적절한 깊이 이미지화 기술을 활용할 수 있다. 깊

이 카메라(110)는 비제한적인 예시로서, 가시광 카메라 및/또는 하나 이상의 마이크로폰들을 비롯한, 추가적인

센서들을 포함할 수 있다. 깊이 카메라(110)는 깊이 이미지들을 생성하고 이 깊이 이미지들을 컴퓨팅 시스템

(102)에 보낼 수 있다. 깊이 이미지들은 환경(100)의 하나 이상의 피처들에 관한 정보를 제공하기 위해 깊이 이

미지들의 각각의 픽셀에 의해 이미지화된 표면의 깊이를 표시할 수 있다.

도 1에서 더욱 예시된 바와 같이, 환경(100)은 게임 플레이어(112) 및 게임 플레이어(114)와 같은 하나 이상의[0008]

인간 주체들과, 테이블(116)과 같은 하나 이상의 비인간 주체들을 포함할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 게임

플레이어(112)와 같은, 하나 이상의 사용자들은 컴퓨팅 시스템(102)과 상호작용할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅

시스템(102)은 디스플레이 디바이스(124)의 디스플레이(122)를 통해서와 같이, 임의의 적절한 방식으로 시각적

출력을 게임 플레이어(112)에 제공할 수 있다. 컴퓨팅 시스템(102)은 또한 제어 디바이스(109)의 오디오 헤드폰

(126) 및/또는 디스플레이 디바이스(124)의 스피커와 같은, 하나 이상의 오디오 디바이스들을 통해서와 같이,

임의의 적절한 방식으로 오디오 출력을 게임 플레이어(112)에 제공할 수 있다. 

게임 플레이어(112)는 제어 디바이스(104), 깊이 카메라(110), 제어 디바이스(109)의 마이크로폰(118) 및/또는[0009]

임의의 다른 적절한 사용자 입력 디바이스와 같은, 하나 이상의 사용자 입력 디바이스들을 통해 입력을 컴퓨팅

시스템(102)에 제공할 수 있다. 상술한 것들과 같은 사용자 입력 디바이스들은 비제한적인 예시로서, 유선 및/

또는 무선 구성들을 비롯한 임의의 적절한 방식으로 컴퓨팅 시스템(102)과 통신할 수 있다. 예를 들어, 제어 디

바이스는 무선주파수(RF) 통신 채널을 통해 보내지는 커맨드(command)들의 형태로 사용자 입력을 컴퓨팅 시스템

(102)에 제공할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 복수의 제어 디바이스들 및/또는 다른 객체들 각각은 특정 RF

채널을 통해 통신할 수 있고/있거나 특정 제어 디바이스를 다른 제어 디바이스로부터 구별시키기 위해 통신 동

안에 고유 식별자를 제공할 수 있다. 

제어 디바이스들 및/또는 다른 객체들은 또한 메시지 송신의 라운드 로빈(round-robin) 및/또는 타임 슬라이스[0010]

스케쥴링을 통해 서로 구별될 수 있다. 예를 들어, 다중 제어 디바이스들이 타임 슬롯을 할당받을 수 있으며,

이  타임  슬롯  동안  이  제어  디바이스들은  깜박거리거나  또는  그렇지않고  신호를  송신할  수  있다.  이에

응답하여, 컴퓨팅 시스템은 수신된 신호들의 시간 및/또는 순서를 결정하고 해당 신호의 발송처와 해당 시간 및

/또는 순서값을 할당받은 제어 디바이스를 연관시킴으로써 각각의 제어 디바이스를 구별할 수 있다. 따라서, 컴

퓨팅 시스템은 자신이 관찰하는 비콘을 탐지하고 이 비콘을, RF, 유선 케이블 등과 같은 다른 통신 매체를 통해

자신이 통신하는 객체와 연관시킬 수 있다.
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제어 디바이스들, 사용자 입력/출력 디바이스들 등과 같은 객체들은 또한 비콘을 방출시킴으로써 컴퓨팅 시스템[0011]

(102)과 상호작용하도록 구성될 수 있다. 예를 들어, 도 1에서 예시된 바와 같이, 제어 디바이스(106)는 비콘

(128)을 방출할 수 있다. 비콘(128)은 비제한적인 예시로서 오디오 및/또는 광학 비콘을 비롯한, 임의의 적절한

비콘을 포함할 수 있다. 예를 들어, 비콘(128)은 적외선광 비콘, 가시광 비콘, 소나 비콘, 및/또는 임의의 적절

한 전자기 신호를 포함할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 비콘은 컴퓨팅 시스템으로부터의 요청 또는 기타의 메

시지에 대응해서만 방출될 수 있다. 비콘(128)은 사용자 입력의 발송처 및/또는 객체의 위치를 결정하기 위해

이용될 수 있다. 사용자 입력의 발송처를 결정하는 것은 컴퓨팅 시스템(102)이 동적으로 조정가능한 사용자 경

험을 제공할 수 있도록 해줄 수 있다. 예를 들어, 애플리케이션의 콘텐츠는 입력을 제공하는 특정 사용자에 기

초하여 맞춤화될 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 애플리케이션의 콘텐츠는 제어 디바이스에 결부될 수 있다. 예

를 들어, 오디오 헤드폰에 사운드를 제공하는 애플리케이션의 오디오 출력은 오디오 헤드폰의 위치에 기초하여

조정될 수 있다.

사용자 입력의 발송처를 식별하는 것은 또한 다중 사용자 입력 및/또는 제어 디바이스들간의 협력을 가능하게[0012]

할 수 있다. 예를 들어, 오디오 헤드셋에 제공되는 오디오 입력이 제어 디바이스에 제공되는 입력을 보충할 수

있도록 오디오 헤드셋은 제어 디바이스와 연관될 수 있다. 제스처 기반 커맨드들이 제어 디바이스에 제공된 입

력을 보충할 수 있도록 제어 디바이스, 깊이 카메라, 및/또는 다른 적절한 제스처 탐지 디바이스에 의해 탐지된

제스처들이 또한 특정 제어 디바이스와 연관될 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅 시스템(102)은 제스처가 특정 사용

자에 의해 수행되고/수행되거나, 특정 위치에서 수행되었다라고 결정하고, 결정된 사용자 및/또는 위치에 기초

하여 해당 제스처를 제어 디바이스와 연관시킬 수 있다. 

이에 따라, 멀티 사용자 환경에서, 게임 플레이어(112)와 같은 제1 사용자는 제어 디바이스(104)와 제어 디바이[0013]

스(109)를 통해 입력을 제공할 수 있는 반면에, 게임 플레이어(114)와 같은 제2 사용자는 제어 디바이스(108)를

통해 입력을 제공한다. 각각의 제어 디바이스를 각각의 사용자와 연관시킴으로써, 컴퓨팅 시스템(102)은 멀티플

레이어 게임 경험을 제공할 수 있다. 예를 들어, 제어 디바이스(104) 및/또는 제어 디바이스(109)에 의해 제공

된 사용자 입력은 제1 플레이어 표현물(130)에 적용될 수 있고, 제어 디바이스(108)에 의해 제공된 사용자 입력

은 제2 플레이어 표현물(132)에 적용될 수 있다. 마찬가지로, 제1 플레이어 표현물과 연관된 오디오는 제어 디

바이스(109)의 헤드폰(126)과 관련된 것일 수 있는 반면에, 제2 플레이어 표현물과 연관된 오디오는 디스플레이

디바이스(124) 및/또는 다른 적절한 오디오 디바이스의 스피커와 관련된 것일 수 있다.

도 2는 본 발명개시의 실시예에 따라 객체를 주체와 연관시키는 예시적인 방법(200)을 도시한다. 방법(200)은[0014]

도 1의 컴퓨팅 시스템(102)과 같은, 컴퓨팅 시스템에 의해 수행될 수 있다. 단계(202)에서, 방법(200)은 깊이

카메라로부터 하나 이상의 깊이 이미지들을 수신하는 단계를 포함한다. 예를 들어, 컴퓨터 시스템(102)은 도 1

의 깊이 카메라(110)로부터 깊이 이미지들을 수신할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템(102)은 적외

선 신호들을 탐지하기 위해 적외선 센서를 포함할 수 있다. 이러한 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템은 단계(202)에

서 하나 이상의 깊이 이미지들을 수신하는 것 대신에, 또는 이에 더하여, 적외선 신호로부터 하나 이상의 적외

선 이미지들을 수신할 수 있다. 추가적인 또는 대안적인 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템은 가시광(예컨대, RGB)

카메라, 히트 맵(heat map), 및/또는 다른 적절한 이미지 소스 단독으로부터 또는 적외선 센서와 결합된 형태로

부터 2차원 이미지들을 수신할 수 있다.

단계(204)에서, 방법(200)은 깊이 이미지들에 의해 이미지화된 주체를 식별하는 단계를 포함한다.  몇몇의 시나[0015]

리오들에서, 주체는 도 1의 게임 플레이어(112)와 같은, 인간 주체이다.  몇몇의 시나리오들에서, 주체는 도 1

의 테이블(116) 및/또는 제어 디바이스들(104, 106, 108, 및/또는 109)과 같은, 무생물 객체일 수 있다. 상술한

바와 같이 컴퓨팅 시스템이 적외선 센서를 포함하는 실시예들의 경우, 컴퓨팅 시스템은 적외선 이미지들에 의해

이미지화된 주체를 식별할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅 시스템은 객체, 비콘, 및/또는 주체의 위치를 결정하기

위해 적외선 이미지의 각각의 픽셀의 적외선 반사도를 분석할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템은

적외선 센서를 활용하여 2차원 위치를 추적하고 결정하며, 깊이 카메라를 활용하여 2차원 위치에 대한 깊이값을

계산할 수 있다. 컴퓨팅 시스템은 본 발명개시의 범위로부터 이탈하지 않고서 객체, 비콘, 및/또는 주체의 위치

를 결정하기 위해 사실상 임의의 유형의 전자기 정보를 분석할 수 있다.

인간 주체의 경우, 식별정보는 특정 개인에 특유적일 수 있다.  달리 말하면, 특정인의 아이덴티티가 식별될 수[0016]

있다.  예를 들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)은 게임 플레이어(112)를 "존(John)"인 것으로서 식별할 수 있으

며, 여기서 "존"은 컴퓨팅 시스템(102)의 저장 머신 및/또는 데이터베이스 상에 국부적으로 및/또는 원격적으로

저장된 사용자 프로파일에 의해 기술될 수 있다. 사용자 프로파일은 비제한적인 예시로서 가상 골격 데이터, 얼

굴 인식 데이터, 오디오 파라미터 등을 비롯한, 게임 플레이어를 식별하기 위한 임의의 적절한 정보를 포함할
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수 있다.  사용자 프로파일은 국부적으로 저장될 수 있고/있거나 인터넷과 같은 네트워크를 통해 액세싱될 수

있다. 다른 경우들에서, 식별정보는 특정 개인에 특유적이지 않을 수 있다.  예를 들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템

(102)은, 게임 플레이어(112)를 임의의 다른 게임 플레이어로부터 구별하지 않고서 게임 플레이어(112)를 식별

하고 추적할 수 있다. 

몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템은 게임 플레이어를 직접적으로 식별하지 않고서 게임 플레이어를 다른 게[0017]

임 플레이어들로부터 구별할 수 있다. 예를 들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)은, 게임 플레이어를 특정 사용자

프로파일에 결부시키지 않고서, 아래에서 보다 자세하게 설명될 얼굴 인식이나, 또는 임의의 다른 식별 기술을

수행할 수 있다. 활용되는 입력 메커니즘에 상관없이, 게임 플레이어에 의해 제공되는 입력이 특정 표현물에 제

공이 되도록, 식별정보는 게임 플레이어를 컴퓨팅 시스템의 애플리케이션 및/또는 다른 콘텍스트 내의 특정 표

현물과 연관시키기 위해 활용될 수 있다. 예를 들어, 게임 플레이어는 게임 내에서의 특정 캐릭터와 연관된 입

력을 제공하면서 얼굴 인식을 통해 식별될 수 있다. 나중에, 게임 플레이어가 상이한 제어기와 같은, 상이한 입

력 디바이스를 활용할지라도, 게임 플레이어에 의해 제공되는 입력은 특정 캐릭터와 연관될 수 있다.

단계(206)에서 표시된 바와 같이, 인간 주체를 식별하는 단계는 택일적 사항으로서 인간 주체를 가상 골격으로[0018]

모델링하는 단계를 포함할 수 있다.  골격 모델링은 택일적 사항으로서, 관찰된 주체의 특정 아이덴티티를 찾는

데 이용될 수 있다.  예를 들어, 골격 모델을 통해 탐지된 하나 이상의 특징들(예컨대, 뼈 길이, 뼈 자세, 등)

이 룩업 테이블 또는 기타의 데이터베이스 내에서 사용자 아이덴티티를 찾는데 이용될 수 있다. 이러한 모델링

은 도 3을 참조하여 보다 자세하게 설명된다.

도  3은  깊이  분석  시스템의  단순화된  골격  추적  파이프라인(300)을  그래픽으로  도시한다.  설명의  간략화를[0019]

위해, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)을 참조하여 골격 추적 파이프라인(300)을 설명한다. 하지만, 골격 추적 파이

프라인(300)은  본  발명개시의  범위로부터  벗어나지  않고서  임의의  적절한  컴퓨팅  시스템  상에서  구현될  수

있다. 뿐만 아니라, 골격 추적 파이프라인(300)과는 다른 골격 추적 파이프라인들이 본 발명개시의 범위로부터

벗어나지 않고서 이용될 수 있다.

도면부호 302에서, 도 3은 도 1의 깊이 카메라(110)와 같은, 깊이 카메라의 관점으로부터 도 1의 게임 플레이어[0020]

(112)를 도시한다. 깊이 카메라(110)와 같은, 깊이 카메라는 게임 플레이어(112)와 같은, 인간 주체를 관찰하도

록 구성된 하나 이상의 센서들을 포함할 수 있다. 깊이 카메라는 또한 제어 디바이스(104)와 같은, 제어 디바이

스로부터 방출된 비콘(304)을 관찰할 수 있다. 예를 들어, 비콘(304)은 적외선광 비콘 및/또는 가시광 비콘과

같은, 광학 비콘을 포함할 수 있다.

도면부호 306에서, 도 3은 깊이 카메라(110)와 같은, 깊이 카메라에 의해 수집된 관찰 데이터의 개략 표현물[0021]

(308)을 도시한다. 수집된 관찰 데이터의 유형들은 깊이 카메라에 포함된 센서들의 유형과 개수에 따라 달라질

것이다. 

깊이 카메라는 깊이 카메라의 각각의 픽셀마다, 깊이 카메라에 대한 관찰된 장면 내에서의 표면의 깊이를 결정[0022]

할 수 있다. 도 3은 깊이 카메라(110)의 DPixel[v,h]에 대해 관찰된 3차원 x/y/z 좌표들(310)을 개략적으로 도

시한다. 이와 유사한 3차원 x/y/z 좌표들이 깊이 카메라의 모든 픽셀에 대해 기록될 수 있다. 모든 픽셀들에 대

한 3차원 x/y/z 좌표들은 종합하여 깊이 맵을 구성한다. 3차원 x/y/z 좌표들은 본 발명개시의 범위로부터 벗어

나지 않고서 임의의 적절한 방식으로 결정될 수 있다. 

가시광 카메라는, 가시광 카메라의 각각의 픽셀마다, 하나 이상의 광 채널들(예컨대, 적색, 녹색, 청색, 그레이[0023]

스케일 등)에 대한 관찰된 장면 내에서의 표면의 상대적인 광 세기를 결정할 수 있다. 도 3은 깊이 카메라(11

0)의 가시광 카메라의 V-LPixel[v,h]에 대해 관찰된 적색/녹색/청색 값들(312)을 개략적으로 도시한다. 이와 유

사한 적색/녹색/청색 값들이 가시광 카메라의 모든 픽셀에 대해 기록될 수 있다. 모든 픽셀들에 대한 적색/녹색

/청색 값들은 종합하여 디지털 칼라 이미지를 구성한다. 적색/녹색/청색 값들은 본 발명개시의 범위로부터 벗어

나지 않고서 임의의 적절한 방식으로 결정될 수 있다. 

깊이 카메라와 가시광 카메라는 동일한 해상도를 가질 수 있지만, 이것은 필수적인 것은 아니다. 카메라들이 동[0024]

일한 해상도를 갖든 또는 상이한 해상도를 갖든, 가시광 카메라의 픽셀들은 깊이 카메라의 픽셀들에 등록될 수

있다.  이러한  방식으로,  가시광  카메라와  깊이  카메라로부터의  등록된  픽셀들(예컨대,  V-LPixel[v,h]  및

DPixel[v,h])을 고려함으로써 관찰된 장면의 각각의 부분에 대해 칼라 및 깊이 정보 둘 다가 결정될 수 있다. 

도면부호 316에서 예시된 바와 같이, 관찰 데이터가 깊이 카메라에 의해 이미지화된 주변 객체들로부터 비콘을[0025]

명확하게 구별시키도록 비콘(304)이 구성될 수 있다. 예를 들어, 비콘(304)은 제어 디바이스(104)에 의해 방출
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된 비콘 패턴에 따라 배열된 일련의 백색 또는 밝은 픽셀들로서 관찰 데이터에 의해 표현된 적외선광 비콘을 포

함할 수 있다.

하나 이상의 마이크로폰들은 관찰된 인간 주체 및/또는 다른 소스들로부터 나온 지향성 및/또는 비지향성 사운[0026]

드를 결정할 수 있다. 도 3은 제어 디바이스(109)의 마이크로폰(118)과 같은, 마이크로폰에 의해 기록된 오디오

데이터(314)를 개략적으로 도시한다. 이러한 오디오 데이터는 본 발명개시의 범위로부터 벗어나지 않고서 임의

의 적절한 방식으로 결정될 수 있다. 광 비콘 대신에, 제어 디바이스가 사운드 비콘을 생성하는 경우, 사운드

소스 로컬화가 또한 제어 디바이스를 찾고/찾거나 위치확인하는데 이용될 수 있다.

수집된 데이터는 비제한적인 예시로서, 깊이 카메라에 의해 이미지화된 모든 픽셀에 대한 3차원 x/y/z 좌표, 가[0027]

시광 카메라에 의해 이미지화된 모든 픽셀에 대한 적색/녹색/청색 값들, 및/또는 시간 분해 디지털 오디오 데이

터를 포함하는 하나 이상의 매트릭스를 비롯한, 사실상 임의의 적절한 데이터 구조(들)의 형태를 취할 수 있다.

도 3은 단일 프레임을 도시하지만, 인간 주체는 연속적으로(예컨대, 초당 30프레임) 관찰되고 모델링될 수 있다

는 것을 이해해야 한다. 따라서, 이러한 각각의 관찰된 프레임마다 데이터가 수집될 수 있다.  수집된 데이터는

하나 이상의 애플리케이션 프로그래밍 인터페이스(Application Programming Interface; API)를 통해 이용가능

해질 수 있고/있거나 후술하는 바와 같이 추가적으로 분석될 수 있다.

깊이 카메라 및/또는 협력 컴퓨팅 시스템은 택일적 사항으로서, 깊이 맵을 분석하여, 관찰된 깊이 맵에서의 타[0028]

겟화되지 않은 엘리먼트들로부터 추적될 인간 주체들 및/또는 다른 타겟들을 구별할 수 있다. 깊이 맵의 각각의

픽셀은 특정 타겟 또는 타겟화되지 않은 엘리먼트를 이미지화한 해당 픽셀을 식별하는 플레이어 인덱스(318)를

할당받을 수 있다. 예로서, 제1 플레이어에 대응하는 픽셀들은 1과 같은 플레이어 인덱스를 할당받을 수 있고,

제2 플레이어에 대응하는 픽셀들은 2와 같은 플레이어 인덱스를 할당받을 수 있으며, 타겟 플레이어에 대응하지

않는 픽셀들은 0과 같은 플레이어 인덱스를 할당받을 수 있다. 이러한 플레이어 인덱스들은 본 발명개시의 범위

로부터 벗어나지 않고서 임의의 적절한 방식으로 결정되고, 할당되고, 저장될 수 있다.

깊이 카메라 및/또는 협력 컴퓨팅 시스템은 택일적 사항으로서, 이러한 각각의 픽셀이 이미지화할 것 같은 해당[0029]

주체의 몸체의 일부분을 결정하기 위해, 인간 주체의 깊이 맵의 픽셀들을 추가적으로 분석할 수 있다. 인간 주

체의 몸체 중 어느 일부분을 특정 픽셀이 이미지화할 것 같은지를 평가하기 위해 다양한 여러가지 몸체 일부분

할당 기술들이 이용될 수 있다. 적절한 플레이어 인덱스를 갖는 깊이 맵의 각각의 픽셀은 몸체 일부분 인덱스

(320)을 할당받을 수 있다.  몸체 일부분 인덱스는 개별적인 식별자, 신뢰값, 및/또는 해당 픽셀이 이미지화할

것 같은 몸체 일부분, 또는 일부분들을 표시하는 몸체 일부분 확률 분포를 포함할 수 있다. 몸체 일부분 인덱스

들은 본 발명개시의 범위로부터 벗어나지 않고서 임의의 적절한 방식으로 결정되고, 할당되고, 저장될 수 있다.

하나의 비제한적인 예시로서, 각각의 픽셀에 몸체 일부분 인덱스 및/또는 몸체 일부분 확률 분포를 할당하기 위[0030]

해 머신 학습(machine-learning)이 이용될 수 있다. 머신 학습 접근법은 사전에 트레이닝된 공지된 포즈들의 콜

렉션으로부터 학습된 정보를 이용하여 인간 주체를 분석한다. 달리 말하면, 지도(supervised) 트레이닝 단계 동

안, 다양한 여러 포즈들을 취하고 있는 다양한 여러 사람들이 관찰되고, 인간 트레이너들은 관찰된 데이터에서

상이한 머신 학습 분류자들로 라벨링된 지상 검증 주석(ground truth annotation)을 제공한다. 관찰된 데이터와

주석은 입력들(예컨대, 추적 디바이스로부터의 관찰 데이터)을 희망하는 출력들(예컨대, 관련 픽셀들에 대한 몸

체 일부분 인덱스들)에 매핑하는 하나 이상의 머신 학습 알고리즘들을 생성하는데 이용된다.

도면부호 322에서, 도 3은 게임 플레이어(112)의 머신 판독가능한 표현물로서 역할을 하는 가상 골격(324)의 개[0031]

략 표현물을 도시한다. 가상 골격(324)은 20개의 가상 관절들 - 머리, 어께 중심, 척추, 힙 중심, 우측 어께,

우측 팔꿈치, 우측 손목, 우측 손, 좌측 어께, 좌측 팔꿈치, 좌측 손목, 좌측 손, 우측 힙, 우측 무릎, 우측 발

목, 우측 발, 좌측 힙, 좌측 무릎, 좌측 발목, 좌측 발을 포함한다. 이 20개의 관절 가상 골격은 비제한적인 예

시로서 제공된 것이다. 본 발명개시에 따른 가상 골격들은 사실상 임의의 개수의 관절들을 가질 수 있다.

다양한  골격  관절은  인간  주체의  실제  관절,  인간  주체의  몸체  일부분들의  중심점,  인간  주체의  사지[0032]

(extremities)의  말단부들,  및/또는 인간  주체에 대한 직접적 해부학적 연결이 없는 포인트들에 대응할 수

있다. 각각의 관절은 적어도 세 개의 자유도(예컨대, x, y, z 세계 공간)를 가질 수 있다. 이에 따라, 가상 골

격의 각각의 관절은 삼차원 위치로 정의될 수 있다. 예를 들어, 좌측 어께 가상 관절(326)은 x좌표 위치(328),

y좌표 위치(330), 및 z좌표 위치(332)로 정의된다. 관절들의 위치는 임의의 적절한 기점에 대해서 정의될 수 있

다. 일례로서, 깊이 카메라가 기점으로서 역할을 할 수 있으며, 모든 관절 위치들은 깊이 카메라에 대해서 정의

된다. 관절들은 본 발명개시의 사상으로부터 벗어나지 않고서 임의의 적절한 방식으로 삼차원 위치로 정의될 수

있다.
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각각의 관절의 삼차원 위치를 결정하기 위해 다양한 기술들이 이용될 수 있다. 인간 주체에 가깝게 모델링하는[0033]

하나 이상의 골격(들)을 유도해내기 위해 골격 맞춤 기술들은 깊이 정보, 색상 정보, 몸체 일부분 정보, 및/또

는 사전 트레이닝된 해부학적 및 운동 정보를 이용할 수 있다. 하나의 비제한적인 예시로서, 각각의 골격 관절

의 삼차원 위치를 찾기 위해 상술한 몸체 일부분 인덱스들이 이용될 수 있다.

하나 이상의 가상 관절들을 더욱 심화적으로 정의하기 위해 관절 배향이 이용될 수 있다. 관절 위치들은 관절들[0034]

사이에 이어져 있는 가상 뼈들과 관절들의 위치를 기술할 수 있는 반면에, 관절 배향들은 이러한 가상 뼈들과

관절들의 배향을 이들 각각의 위치들에서 기술할 수 있다.  예로서, 주어진 위치에 위치한 손이 위를 향하고 있

는지 아니면 아래를 향하고 있는지를 기술하기 위해 손목 관절의 배향이 이용될 수 있다. 

관절 배향들은, 예컨대, 하나 이상의 정규화된 삼차원 배향 벡터(들)로 인코딩될 수 있다. 배향 벡터(들)은 추[0035]

적 디바이스 또는 다른 기준(예컨대, 다른 관절)에 대한 관절의 배향을 제공할 수 있다. 또한, 배향 벡터(들)은

세계 공간 좌표 시스템 또는 다른 적절한 좌표 시스템(예컨대, 다른 관절 좌표 시스템) 측면에서 정의될 수 있

다. 관절 배향들은 또한 다른 수단을 통해 인코딩될 수 있다.  비제한적인 예시들로서, 관절 배향들을 인코딩하

기 위해 사원수(quaternion) 및/또는 오일러 각(Euler angle)이 이용될 수 있다.

도 3은 좌측 어께 가상 관절(326)이 직교정규 배향 벡터들(334, 336, 338)로 정의되는 비제한적인 예시를 도시[0036]

한다. 다른 실시예들에서, 관절 배향을 정의하기 위해 단일 배향 백터가 이용될 수 있다. 배향 벡터(들)은 본

발명개시의 범위로부터 벗어나지 않고서 임의의 적절한 방식으로 계산될 수 있다.

관절 위치들, 배향들, 및/또는 기타의 정보가 임의의 적절한 데이터 구조(들)로 인코딩될 수 있다.  또한, 임의[0037]

의 특정 관절과 연관된 위치, 배향, 및/또는 다른 파라미터들이 하나 이상의 API들을 통해 이용가능해질 수 있

다. 

도 3에서 살펴볼 수 있는 바와 같이, 가상 골격(324)은 택일적 사항으로서 복수의 가상 뼈들(예컨대, 좌측 팔뚝[0038]

뼈(340))을 포함할 수 있다. 다양한 골격 뼈들이 하나의 골격 관절로부터 다른 골격 관절로 확장할 수 있고, 이

골격 뼈들은 인간 주체의 실제 뼈들, 팔다리, 또는 뼈들 및/또는 팔다리의 일부분들에 대응할 수 있다.  여기서

논의된 관절 배향들은 이러한 뼈들에 적용될 수 있다.  예를 들어, 팔꿈치 배향은 팔뚝 배향을 정의하기 위해

이용될 수 있다. 

각각의 골격 엘리먼트와 연관된 값들(예컨대, 관절들 및/또는 뼈들의 상대적 위치들)을 특정 인간 주체에 대한[0039]

공지된 가상 골격값들과 비교함으로써 인간 주체를 식별하는데에 가상 골격이 이용될 수 있다. 예를 들어, 게임

플레이어는 이미지화될 수 있고 해당 플레이어와 연관된 가상 골격은 룩업 테이블에 저장될 수 있다. 그 후, 게

임 플레이어가 이미지화되면, 생성된 가상 골격은 저장된 가상 골격과 비교되어질 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅

시스템은 아빠, 엄마, 아들, 및 딸을 비롯한 가족의 각각의 멤버에 대한 사용자 프로파일을, 가상 골격 크기 내

림순으로 포함할 수 있다. 특정 사용자를 식별하고 해당 사용자와 연관된 프로파일을 선택하기 위해, 사용자의

가상 골격의 크기는 각각의 사용자 프로파일과 연관된 가상 골격의 크기와 비교되어질 수 있다.

몇몇의 실시예들에서, 가상 골격은 도면부호(342)로서 표시된 비콘(304)과 같은, 비콘 및/또는 객체의 위치를[0040]

게임 플레이어 상의 위치와 비교하기 위해 이용될 수 있다. 예를 들어, 도면부호(342)로서 표시된 비콘(304)의

위치는 비콘 근처의 이미지화된 표면들에 기초하여 결정될 수 있다. 이에 따라, 제어기를 나타내도록 이미지화

된 표면은 탐지된 비콘과 연관된 하나 이상의 좌표들을 결정하는데 이용될 수 있다. 비콘의 위치를 결정할 때,

제어 디바이스가 게임 플레이어(112)와 연관될 수 있는지 여부를 결정하기 위해 가상 골격(324)의 손 또는 다른

관절에 대한 비콘(304)의 근접성 또는 제어 디바이스(104)의 공지된 위치가 분석될 수 있다. 게임 플레이어와

제어 디바이스의 연관은 도 2를 참조하여 아래에서 더욱 설명한다. 

몇몇의 실시예들에서, 주체에 대한 제어 디바이스 및/또는 다른 객체의 연관은 주체에 관한 제어 디바이스의 적[0041]

절한 파라미터에 기초하여 수행될 수 있다. 예를 들어, 게임 플레이어는 상이한 제어 디바이스들을 도 1의 환경

(100)과 같은, 환경의 상이한 위치에 배치시킬 수 있다. 그런 후 게임 플레이어는 사용자 입력과 연관되어질 특

정 제어 디바이스를 표시하는 제스처 또는 이와 다른 방식을 취할 수 있다. 따라서, 다른 주체가 제어 디바이스

에 보다 근접해 있다고 하더라도, 제어 디바이스는 해당 주체의 제스처에 기초하여 주체와 연관되어질 수 있다.

하지만, 가상 골격은 본 발명개시의 범위로부터 벗어나지 않고서 추가적인 및/또는 대안적인 목적들로 이용될

수 있다는 것을 이해할 것이다.

도 2로 다시 돌아가서, 단계(208)에서 표시된 바와 같이, 인간 주체를 식별하는 것은 택일적 사항으로서 얼굴[0042]

인식을 포함할 수 있다.  예를 들어, 얼굴 인식 알고리즘들은 가시광 카메라로부터의 이미지들, 칼라 이미지들,
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미가공 적외선 이미지들, 및/또는 깊이 이미지들에 적용될 수 있다.  얼굴 인식은 택일적 사항으로서 관찰된 주

체의 특정 아이덴티티를 찾는데 이용될 수 있다.  예를 들어, 얼굴 인식을 통해 탐지된 하나 이상의 특징들(예

컨대, 안구 분리도(eye separation), 안구 안구 입 삼각지대(eye-eye-mouth triangle), 등)이 룩업 테이블 또

는 기타의 데이터베이스 내에서 사용자 아이덴티티를 찾는데 이용될 수 있다. 필요한 컴퓨팅 전력을 감소시키기

위해, 얼굴 인식을 위해 분석되는 이미지들의 일부분들은 도 3의 가상 골격(324)과 같은, 가상 골격의 머리 관

절 주변의 영역으로 제한될 수 있다.

추가적으로, 단계(210)에서 표시된 바와 같이, 인간 주체를 식별하는 것은 택일적 사항으로서 음성 인식을 포함[0043]

할 수 있다. 예를 들어, 오디오 입력은 도 1의 마이크로폰(118)과 같은 마이크로폰으로부터 수신될 수 있고, 주

파수, 진폭, 호흡 패턴 등과 같은 오디오 입력과 연관된 파라미터들은 사용자를 식별하기 위해 분석될 수 있고/

있거나 사용자와 연관된 오디오 파라미터들과 비교되어지고 룩업 테이블 또는 다른 데이터베이스에 저장될 수

있다.

단계(212)에서 표시된 바와 같이, 본 방법은 택일적 사항으로서 비콘을 방출할 것을 객체에게 요청하는 메시지[0044]

를 출력하는 단계를 포함할 수 있다. 예를 들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)은, 컴퓨팅 시스템이 환경(100) 내

에서의 제어 디바이스의 각각의 위치를 해결할 수 있도록, 하나 이상의 RF 주파수들을 통해, 제어 디바이스들

(104, 106, 및/또는 108) 중 하나 이상이 비콘을 방출할 것을 요청할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시

스템은 객체가 특정 비콘을 방출할 것을 요청할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅 시스템(102)은 각각의 객체로부터

상이한 비콘을 요청하는 메시지를 각각의 객체에게 개별적으로 출력할 수 있다. 컴퓨팅 시스템(102)은 또한 상

이한 시간들에서 동일한 비콘을 방출하기 위한 타임 슬라이스들을 제어 디바이스들에게 할당하기 위한 하나 이

상의 메시지들을 출력할 수 있다. 마찬가지로, 컴퓨팅 시스템(102)은 컴퓨팅 시스템으로 하여금 시스템 자신이

관찰하는 비콘을 탐지하고 이 비콘을, RF, 유선 케이블 등과 같은 다른 통신 매체를 통해 시스템 자신이 통신하

는 객체와 연관시킬 수 있게 할 임의의 다른 적절한 메시지들의 시퀀스를 출력할 수 있다. 추가적인 또는 대안

적인 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템(102)은 비콘을 방출할 것을 객체에게 요청하는 일반 메시지(이 메시지는 특

정 객체에 보내지지는 않음)를 출력하고/출력하거나 브로드캐스트할 수 있다.

단계(214)에서 표시된 바와 같이, 방법(200)은 깊이 이미지들 및/또는 적외선 이미지들 중 하나 이상의 이미지[0045]

들 내에서 객체로부터 방출된 비콘을 인식하는 단계를 포함한다. 비콘은 임의의 적절한 방식으로 깊이 이미지들

및/또는 적외선 이미지들 내에서 인식될 수 있다. 예를 들어, 도 3에서 도시된 바와 같이, 제어 디바이스(104)

로부터의 비콘은 도면부호(308)에서 개략적으로 나타난 바와 같은, 관찰 데이터 내에서, 깊이 카메라에 의해 이

미지화된 주변 엘리먼트들과는 구별가능한 밝은 지점(bright spot)(도면부호 316으로서 나타남)으로서 표현될

수 있다. 하나 이상의 비콘 파라미터들은 복수의 상이한 객체들로부터 제1 객체를 식별하고 구별하기 위해 분석

될 수 있다. 이러한 파라미터들은 비제한적인 예시로서, 비콘의 세기, 패턴, 및/또는 주파수를 비롯한, 임의의

적절한 비콘 파라미터를 실질적으로 포함할 수 있다. 이 파라미터들은 하나 이상의 객체들 및 이 객체들과 연관

된 하나 이상의 파라미터들을 포함하는 룩업 테이블에서 제1 객체를 찾기 위해 이용될 수 있다. 예를 들어, 제1

객체는 제2 객체에 의해 방출된 비콘과는 상이한 하나 이상의 파라미터들을 갖는 비콘을 방출할 수 있다. 추가

적으로 또는 대안적으로, 타임 및/또는 순서 파라미터가 객체들간에 상이할 수 있도록 객체들은 타임 슬라이스

및/또는 순차적 방식으로 비콘들을 방출할 수 있다. 

단계(216)에서  표시된  바와  같이,  방법(200)은  객체의  위치를  삼차원에서  평가하는  단계를  포함한다.  예를[0046]

들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)은 깊이 카메라(110)로부터의 픽셀 정보를 활용하여, 환경(100) 내에서의 제어

디바이스의 x, y, z 좌표들을 결정할 수 있다. 객체의 위치는 깊이 카메라(110)의 위치, 깊이 카메라(110)에 의

해 이미지화된 주체, 및/또는 임의의 다른 적절한 기준점에 대해 상대적인 것일 수 있다. 몇몇의 실시예들에서,

제어 디바이스의 위치를 평가하는 단계는 깊이 이미지들 및/또는 적외선 이미지들 내에서 제어 디바이스를 식별

하는 단계를 포함할 수 있고/있거나, 시간의 흐름에 걸쳐 제어 디바이스의 위치를 추적하여 추적된 위치로부터

제어 제스처들을 식별하고 해석하는 단계를 포함할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템이 제어기 위

치를 계산할 수 있도록 하기 위해 다중 비콘들이 제어 디바이스 상의 공지된 위치들에서 방출될 수 있다. 몇몇

의 비콘들이 센서로부터 가로막힌 경우에 추가적인 비콘들이 또한 리던던시를 추가한다. 예를 들어, 게임 플레

이어의 손가락이 제어 디바이스 상의 비콘 방출기의 위치 위에 부주의하게 올려놓여질 수 있다.

방법(200)은 단계(218)로서 표시된 바와 같이, 인간 주체에 대한 제어 디바이스의 근접성에 기초하여 객체를 인[0047]

간 주체와 연관시키는 단계를 더 포함한다. 예를 들어, 도 1의 제어 디바이스(104)는 게임 플레이어에 대한 제

어 디바이스의 근접성으로 인해 게임 플레이어(112)와 연관되어질 수 있다. 반대로, 제어 디바이스(106)는 제어

디바이스(106)와 게임 플레이어들(112, 114)간의 거리로 인해, 게임 플레이어(112) 또는 게임 플레이어(114) 중
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어느 누구와도 연관되어지지 않을 수 있다. 대신에, 제어 디바이스(106)는 테이블(116)과 연관되어질 수 있다.

근접성은 임의의 적절한 문턱값에 기초하여 결정될 수 있다. 

몇몇의 실시예들에서, 객체의 위치는 인간 주체의 특정 부분의 위치와 비교되어질 수 있다. 단계(220)에서 표시[0048]

된 바와 같이, 객체를 인간 주체와 연관시키는 것은 택일적 사항으로서 손관절 위치의 분석을 포함할 수 있다.

간단히, 도 3으로 되돌아가면, 가상 골격(324)의 손관절과 (예컨대, 방법(200)의 단계(216)에서 결정된) 제어

디바이스(104)의 위치간의 거리는 거리 문턱값과 비교되어질 수 있다. 손관절이 단계(220)에서 분석되지만, 관

절 및/또는 일부분과 객체간의 거리를 결정하기 위해 사실상 가상 골격의 임의의 적절한 관절 및/또는 일부분이

분석되어질 수 있다는 것을 이해할 것이다. 몇몇의 실시예들에서, 객체가 인간 주체의 손관절의 문턱 거리 내에

있는 경우 객체는 인간 주체와 연관되어질 수 있다. 하지만, 객체와 손관절간의 거리가 문턱 거리를 초과한 경

우 객체는 인간 주체와 연관되어지지 않을 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 전체적인 골격 추적 없이, 수평축을

따른 머리/얼굴 및 제어기의 위치가 연관을 결정하는데에 이용될 수 있다.

제어 디바이스를 인간 주체와 연관시키는 것은 가상 골격의 제스처 입력과 제어 디바이스의 제어 입력을 동일한[0049]

소스에 귀속시키는 것을 포함할 수 있다. 예를 들어, 이러한 연관은 사용자가 단일 플레이어 표현물을 제어하기

위해 여러 디바이스들을 활용하여 여러 유형의 사용자 입력을 제공할 수 있도록 해줄 수 있다. 객체와 인간 주

체와의 연관은 추가적으로 또는 대안적으로, 인간 주체의 설정 프로파일을 객체에 의해 제어된 애플리케이션에

적용하는 것을 포함할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 객체를 인간 주체와 연관시키는 것은 객체에 의해 제어된

애플리케이션을 통해 사용자 특유적 콘텐츠를 제시하는 것을 포함할 수 있다. 예를 들어, 사용자 특유적 콘텐츠

는 게임 콘텐츠, 미디어 프로그래밍, 광고, 및/또는 인간 주체를 위해 선택된 임의의 적절한 콘텐츠일 수 있다.

몇몇의 실시예들에서, 객체의 연관은 객체를 하나의 사용자로부터 다른 사용자로 패스할 때 변경될 수 있다. 예

를 들어, 연관은 객체에 가장 가까이에 있고/있거나 입력을 객체에 제공중에 있는 사용자에 기초하여 동적으로

업데이트될 수 있다.

제어 디바이스 또는 다른 객체는 또한 컴퓨팅 시스템과의 결속(binding) 동작을 수행하기 위해 비콘을 방출시킬[0050]

수 있다. 예를 들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)은 결속 동작이 성공적으로 완료될 때 까지 제어 디바이스(10

6)로부터 입력을 받아들이지 않을 수 있다. 본 명세서에 이용된 용어 "비결속"은 특정 컴퓨팅 시스템에 결속되

지 않은 객체 및/또는 어떠한 컴퓨팅 시스템에도 결속되지 않은 객체를 가리킬 수 있다.

도 4는 컴퓨팅 시스템에서의 결속 동작을 수행하기 위한 방법(400)을 나타낸다. 단계(402)에서, 방법(400)은 택[0051]

일적 사항으로서, 객체를 탐지하는 단계를 포함한다. 객체는 임의의 적절한 방법으로 컴퓨팅 시스템에 의해 탐

지될 수 있다. 예를 들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)은 깊이 카메라(110)로부터 수신된 하나 이상의 깊이 이미

지들에서 제어 디바이스(106)와 같은, 객체를 탐지할 수 있다. 추가적으로 또는 대안적으로, 컴퓨팅 시스템은,

비제한적인 예시로서, 광학 비콘, 오디오 비콘, RF 비콘 등을 비롯하여, 객체에 의해 방출된 비콘에 기초하여

객체를 탐지할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 후술하는 바와 같이, 객체는 단계(406)에서 탐지될 수 있다.

단계(404)에서 표시된 바와 같이, 방법(400)은 객체가 컴퓨팅 시스템에 결속되어 있는지를 결정하는 단계를 포[0052]

함한다. 예를 들어, 컴퓨팅 시스템은 객체를 식별할 수 있고, 식별된 객체가 컴퓨팅 시스템에 결속되어 있는지

여부를 결정할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템은, 단계(406)에서 탐지된 비콘과 같은, 객체에 의

해 방출된 비콘에 기초하여 객체가 컴퓨팅 시스템에 결속되어 있는지 여부를 결정할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨

팅 시스템에 결속되어 있지 않은 제어 디바이스들은 비콘을 방출할 수 있고/있거나 비결속 상태를 광고하기 위

해 특정 비콘을 방출할 수 있다. 그러므로, 객체가 비콘을 방출하고/방출하거나 특정 비콘을 방출한 경우, 컴퓨

팅 시스템은 객체가 컴퓨팅 시스템에 결속되어 있지 않다라고 결정할 수 있다. 반대로, 객체가 비콘을 방출하지

않은 경우, 객체는 컴퓨팅 시스템에 결속되어 있다라고 결정될 수 있다. 객체가 컴퓨팅 시스템에 결속되어 있는

경우, 어떠한 결속 동작도 필요하지 않으며, 이에 따라, 본 방법은 방법(400)의 시작으로 복귀한다.

객체가 비결속되어 있는 것으로 결정되면, 방법(400)은 단계(406)로 진행하며, 이 단계에서 본 방법은 객체로부[0053]

터 방출된 광학 비콘을 탐지하는 단계를 포함한다. 예를 들어, 도 1의 제어 디바이스(106)와 같은 객체는, 제어

디바이스가 컴퓨팅 시스템(102)에 결속되어 있지 않는 경우 변경 상태들에 응답하여, 광학 비콘을 자동적으로

방출할 수 있다. 변경 상태들은 비활성 상태로부터 활성 상태로의 변경을 포함할 수 있다. 예를 들어, 비활성

상태로부터 활성 상태로의 변경은 파워 오프 상태로부터 파워 온 상태로의 변경을 포함할 수 있다. 몇몇의 실시

예들에서, 비활성 상태로부터 활성 상태로의 변경은 사용자에 의한 제어 디바이스와의 상호작용의 탐지의 결과

로서 추가적으로 또는 대안적으로 수행될 수 있다. 상호작용의 탐지는 제어 디바이스의 제어 엘리먼트의 액추에

이션의 탐지, 제어 디바이스의 센서로부터의 신호의 탐지를 포함할 수 있고/있거나, 임의의 다른 적절한 방법으

등록특허 10-2162373

- 13 -



로 수행될 수 있다. 예를 들어, 제어 디바이스(106)는, 사용자가 제어 디바이스(106)를 테이블(116)로부터 제거

할 때, 비활성 상태로부터 활성 상태로 변경할 수 있다. 

컴퓨팅 시스템은 상술한 것들과 유사한 방식으로 광학 비콘을 탐지할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅 시스템은 가[0054]

시광 카메라 및/또는 깊이 카메라로부터 수신된 하나 이상의 이미지들 및/또는 깊이 이미지들에서 광학 비콘을

인식할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템은 객체로부터 방출되는 적외선광 비콘을 탐지하기 위해

적외선 센서를, 및/또는 가시광 비콘을 탐지하기 위해 가시광 센서를 포함할 수 있다. 예를 들어, 깊이 카메라

는 가시광을 필터링하여 특정 범위의 파장들을 갖는 적외선광이 적외선 센서에 의해 탐지될 수 있도록 하기 위

해 적외선 센서 앞에 적외선 통과 필터를 포함할 수 있다. 이에 따라, 객체는 비콘이 깊이 카메라에 의해 탐지

될 수 있도록 적외선 통과 필터에 정합된 파장을 갖는 비콘을 방출할 수 있다.

단계(408)에서  표시된  바와  같이,  방법(400)은  객체를  컴퓨팅  시스템에  결속시키는  단계를  포함한다.  예를[0055]

들어, 컴퓨팅 시스템은 광학 비콘 및/또는 비결속되어 있는 객체의 탐지시 객체를 컴퓨팅 시스템에 결속시키기

위해 결속 모드에 자동적으로 진입할 수 있다. 

단계(410)에서 표시된 바와 같이, 객체를 컴퓨팅 시스템에 결속시키는 단계는 택일적 사항으로서 제어 디바이스[0056]

의 아이덴티티를 증명하기 위해 핸드쉐이크(handshake) 동작을 수행하는 단계를 포함할 수 있다. 핸드쉐이크 동

작은 사실상 임의의 적절한 방식으로 수행될 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 핸드쉐이크 동작을 수행하는 단계

는 택일적 사항으로서 단계(412)에서 표시된 바와 같이, 특정 비콘 패턴에 대한 요청을 송신하는 단계를 포함할

수 있다. 예를 들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)은 특정 비콘 패턴을 방출하기 위한 요청을 제어 디바이스(10

6)에게 송신할 수 있다. 이러한 요청은 비제한적인 예시로서 제어 디바이스로부터 방출될 광학 신호들의 회수,

지속기간, 및/또는 주파수를 비롯한, 임의의 적절한 패턴을 식별할 수 있다. 제어 디바이스는 또한 특정 비콘을

방출하도록 독립적으로 제어될 수 있는 복수의 광원들을 포함할 수 있다. 따라서, 이러한 요청은, 제1 광원이

제2 광원과는 상이한 패턴을 방출하도록 요청되어질 수 있도록, 복수의 광원들 중의 하나 이상의 광원들에 대한

특정 비콘 패턴을 식별할 수 있다. 깊이 이미지들의 분석을 통해서와 같이, 요청된 비콘 패턴 및/또는 패턴들이

컴퓨팅  시스템에  의해  탐지되면,  컴퓨팅  시스템은  제어  디바이스의  위치를  식별하고/식별하거나  결정할  수

있다.

핸드쉐이크 동작을 수행하는 단계는 추가적으로 또는 대안적으로, 단계(414)에서 표시된 바와 같이, 객체와 연[0057]

관된 식별자에 대한 요청을 송신하는 단계를 포함할 수 있다. 예를 들어, 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)은 제어 디

바이스(106)와 연관된 식별자에 대한 요청을 제어 디바이스(106)에게 송신할 수 있다. 제어 디바이스(106)에 대

한 식별자를 수신하면, 컴퓨팅 시스템(102)은 제어 디바이스를 인증할 수 있고, 제어 디바이스를 컴퓨팅 시스템

에 결속시킬 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 핸드쉐이크 동작의 완료시 객체를 결속시키기 위해, 컴퓨팅 시스템

(102)은 고유 식별자를 객체에 할당할 수 있다. 객체를 컴퓨팅 시스템에 결속시키는 것은 비제한적인 예시로서

객체에 대한 식별자를 저장 머신 및/또는 데이터베이스에 저장하는 것을 비롯하여, 임의의 적절한 방식으로 수

행될 수 있다.

도 5는 결속 동작 동안 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)과 두 개의 제어 디바이스들간의 예시적인 통신들(500)을 나[0058]

타낸다. 이러한 통신들은 택일적 사항으로서, 단계(502)에서, 컴퓨팅 시스템(102)이 제어 디바이스 A에게 비콘

을 방출하기 위한 요청을 송신하는 것으로 시작할 수 있다. 이에 응답하여 또는 독립적으로, 단계(504)에서, 제

어 디바이스 A는 비콘을 방출할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅 시스템(102)은, 제어 디바이스가 비결속 상태에 있

을 때, 제어 디바이스에게 요청을 송신하는 것이 불가능할 수 있다. 이에 따라, 단계(504)에서, 제어 디바이스

A는 컴퓨팅 시스템으로부터 요청을 수신하지 않고서 비결속 상태에 있을 때 비콘을 방출할 수 있다. 단계(504)

에서 방출된 비콘은 제어 디바이스의 결속 요청 및/또는 결속 모드와 연관된 특정 비콘 패턴일 수 있다. 마찬가

지로, 단계(506)에서 제어 디바이스 B가 비콘을 방출할 수 있다. 제어 디바이스 A 또는 제어 디바이스 B 중 어

느 하나로부터의 비콘의 수신에 응답하여, 컴퓨팅 시스템(102)은, 제어 디바이스 A 및/또는 제어 디바이스 B를

결속시키기 위해 결속 모드에 진입할 수 있다(단계 507).

몇몇의 실시예들에서, 결속은 컴퓨팅 시스템이 임의의 커맨드들 또는 요청들을 제어 디바이스에게 제공하기 전[0059]

에 발생할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅 시스템(102)은 단계(504)에서 방출된 비콘의 수신시에 제어 디바이스 A

와 자동적으로 결속할 수 있다. 추가적인 또는 대안적인 실시예들에서, 단계(508)에서, 컴퓨팅 시스템(102)은

특정 비콘 패턴을 제어 디바이스 A로부터 요청함으로써 핸드쉐이크 동작을 개시할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅

시스템(102)은 제어 디바이스 A가 통신할 수 있을 때 이용하는 RF 채널을 결정하거나 또는 협상할 수 있다. 몇

몇의 실시예들에서, 단계(504) 및/또는 단계(506)에서 방출된 비콘은 단계(508)에서 요청된 비콘과는 상이한 유
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형의 비콘일 수 있다. 예를 들어, 단계(504)에서 방출된 비콘은 적외선 비콘일 수 있는 반면에, 단계(508)에서

요청된 비콘은 RF 신호일 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, RF 채널은 제어 디바이스 A에 특유적일 수 있다. 그런

후, 컴퓨팅 시스템(102)은 RF 채널을 통해 특정 비콘 패턴에 대한 요청을 송신함으로써 제어 디바이스 A를 구체

적으로 어드레싱할 수 있다. 이에 응답하여, 제어 디바이스 A는 특정 비콘 패턴을 방출한다(단계 510). 제어 디

바이스 A에 의해 방출된 비콘 패턴이 요청된 특정 비콘 패턴과 동일하고/동일하거나 요청된 특정 비콘 패턴의

문턱값 내에 있다는 것을 확인하면, 컴퓨팅 시스템(102)은 제어 디바이스 A를 결속시키고/결속시키거나 이전에

실행된 결속 동작을 확인하거나 또는 마무리할 수 있다. 예를 들어, 단계(512)에서 표시된 바와 같이, 컴퓨팅

시스템(102)은, 제어 디바이스 A를 결속시키기 위해, 제1 고유 ID를 제어 디바이스 A에 할당하여 이 제1 고유

ID를 제어 디바이스 A에게 송신할 수 있고/있거나, 이 제1 고유 ID를 저장할 수 있다. 결속시, 제어 디바이스 A

와 컴퓨팅 시스템(102)은, 특정 RF 채널을 활용하는 것과 같이, 임의의 적절한 방식으로 서로 자유롭게 통신할

수 있다. 달리 말하면, 결속 동작이 수행되면 컴퓨팅 시스템(102)은 제어 디바이스 A가 커맨드들을 발행할 수

있도록 할 수 있다.

단계(514)에서 표시된 바와 같이, 컴퓨팅 시스템(102)은 또한 제어 디바이스 B가 특정 비콘 패턴을 방출할 것을[0060]

요청할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 특정 비콘 패턴은 단계(508)에서 요청된 특정 비콘 패턴과 동일할 수 있

지만, 다른 실시예들에서, 특정 비콘 패턴은 단계(508)에서 요청된 특정 비콘 패턴과는 상이할 수 있다. 예를

들어, 특정 비콘 패턴이 동일하면, 컴퓨팅 시스템은 제어 디바이스 A로부터 수신한 패턴을 제어 디바이스 B로부

터 수신한 패턴과 구별시키기 위해 패턴에 시간값을 연관시킬 수 있다. 반대로, 특정 비콘 패턴이 각각의 제어

디바이스마다 상이하면, 컴퓨팅 시스템은 동일한 시간에 수신한 두 개의 비콘들을 구별할 수 있다. 단계(514)에

서 요청이 보내진 후, 단계(516)에서 제어 디바이스 B는 요청되지 않은 패턴을 갖는 비콘을 방출할 수 있다. 예

를 들어, 단계(514)에서 보내진 요청은 제어 디바이스 B를 향해 의도된 것일 수 있지만, 제어 디바이스 B는 이

요청을 수신하지 않을 수 있다. 그러므로, 제어 디바이스 B는 단계(514)에서 요청된 패턴과 상이한 패턴 및/또

는 이 패턴의 유사성 문턱값 밖에 있는 패턴을 갖는 비콘을 방출할 수 있다. 이에 응답하여, 컴퓨팅 시스템

(102)은 제어 디바이스 B와 신뢰성 있는 통신이 구축되지 않을 수 있고, 이에 따라 제어 디바이스 B를 결속하지

않을 수 있다라고 결정할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템(102)은 특정 비콘 패턴에 대한 다른 요

청을 송신함으로써 제어 디바이스 B와의 결속을 다시 시도할 수 있다. 추가적인 또는 대안적인 실시예들에서,

컴퓨팅 시스템(102)은 문턱값을 초과하는 개수의 비콘들을 제어 디바이스 B로부터 수신한 후 제어 디바이스 B와

자동적으로 결속할 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 컴퓨팅 시스템(102)이 제어 디바이스 또는 다른 객체에 의해

방출된 비콘을 탐지시 즉시 이러한 제어 디바이스 또는 다른 객체와 결속하도록, 비콘들의 문턱값 개수는 1일

수 있다.

몇몇의 실시예들에서, 여기서 설명된 방법들 및 프로세스들은 하나 이상의 컴퓨팅 디바이스들의 컴퓨팅 시스템[0061]

에 결부될 수 있다. 구체적으로, 이러한 방법들 및 프로세스들은 컴퓨터 응용 프로그램 또는 서비스, 응용 프로

그램 인터페이스(application-programming interface; API), 라이브러리, 및/또는 다른 컴퓨터 프로그램 제품

으로서 구현될 수 있다. 

도 6은 상술된 방법들 및 프로세스들 중 하나 이상을 실행할 수 있는 컴퓨팅 시스템(600)의 비제한적인 실시예[0062]

를 개략적으로 도시한다. 컴퓨팅 시스템(600)은 단순화된 형태로 도시된다. 컴퓨팅 시스템(600)은 하나 이상의

게이밍 콘솔, 개인 컴퓨터, 서버 컴퓨터, 태블릿 컴퓨터, 홈 엔터테인먼트 컴퓨터, 네트워크 컴퓨팅 디바이스,

모바일 컴퓨팅 디바이스, 모바일 통신 디바이스(예컨대, 스마트 폰), 및/또는 다른 컴퓨팅 디바이스의 형태를

취할 수 있다. 예를 들어, 컴퓨팅 시스템(600)은 도 1의 컴퓨팅 시스템(102)을 포함할 수 있다.

컴퓨팅  시스템(600)은  논리  머신(602)  및  저장  머신(604)을  포함한다.  컴퓨팅  시스템(600)은  택일적[0063]

사항으로서, 디스플레이 서브시스템(606), 입력 서브시스템(608), 통신 서브시스템(610), 및/또는 도 6에서는

미도시된 다른 컴포넌트들을 포함할 수 있다.

논리 머신(602)은 명령어들을 실행하도록 구성된 하나 이상의 물리적 디바이스들을 포함한다. 예를 들어, 논리[0064]

머신은 하나 이상의 애플리케이션, 서비스, 프로그램, 루틴, 라이브러리, 객체, 컴포넌트, 데이터 구조, 또는

다른 논리 구축물의 일부인 명령어들을 실행하도록 구성될 수 있다. 이러한 명령어들은 태스크를 수행하거나,

데이터 유형을 구현하거나, 하나 이상의 컴포넌트들의 상태를 변환시키거나, 기술적 효과를 아키빙하거나, 또는

이와 다르게 희망하는 결과에 도달하도록 구현될 수 있다. 

논리 머신은 소프트웨어 명령어들을 실행하도록 구성된 하나 이상의 프로세서들을 포함할 수 있다. 추가적으로[0065]

또는 대안적으로, 논리 머신은 하드웨어 또는 펌웨어 명령어들을 실행하도록 구성된 하나 이상의 하드웨어 또는
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펌웨어 논리 머신들을 포함할 수 있다. 논리 머신의 프로세서들은 단일 코어 또는 멀티 코어일 수 있고, 이들

상에서  실행되는  명령어들은  순차적  프로세싱,  병렬  프로세싱,  및/또는 분배형  프로세싱을  위해  구성될  수

있다. 논리 머신의 개별적인 컴포넌트들은 택일적 사항으로서, 통합 프로세싱을 위해 원격적으로 위치하고/위치

하거나 구성될 수 있는, 두 개 이상의 별개의 디바이스들간에 분배될 수 있다. 논리 머신의 양태들은 클라우드

컴퓨팅 구성으로 구성된, 원격적으로 액세스가능한 네트워크화된 컴퓨팅 디바이스들에 의해 가상화되고 실행될

수 있다. 

저장 머신(604)은 여기서 설명된 방법들 및 프로세스들을 구현하기 위해 논리 머신에 의해 실행가능한 명령어들[0066]

을 홀딩하도록 구성된 하나 이상의 물리적 디바이스들을 포함한다. 예를 들어, 논리 머신(602)은 깊이 카메라

(110)의 인터페이스와 같은 깊이 카메라 인터페이스, 및 저장 머신(604)과 동작가능하도록 통신할 수 있다. 이

러한 방법들 및 프로세스들이 구현될 때, 저장 머신(604)의 상태는 예컨대 상이한 데이터를 홀딩하도록 변환될

수 있다. 

저장 머신(604)은 착탈가능한 디바이스 및/또는 내장형 디바이스를 포함할 수 있다. 저장 머신(604)은 여러가지[0067]

중에서도, 광학 메모리(예컨대, CD, DVD, HD-DVD, 블루레이 디스크 등), 반도체 메모리(예컨대, RAM, EPROM,

EEPROM  등),  및/또는 자기 메모리(예컨대, 하드 디스크 드라이브, 플로피 디스크 드라이브, 테잎 드라이브,

MRAM 등)을 포함할 수 있다. 저장 머신(604)은 휘발성, 비휘발성, 동적, 정적, 판독/기록, 판독 전용, 랜덤 액

세스, 순차적 액세스, 위치 어드레스가능, 파일 어드레스가능, 및/또는 콘텐츠 어드레스가능 디바이스들을 포함

할 수 있다.

저장 머신(604)은 하나 이상의 물리적 디바이스들을 포함하는 것을 이해할 것이다. 하지만, 여기서 설명된 명령[0068]

어들의 양태들은 대안적으로, 한정된 지속기간 동안 물리적 디바이스에 의해 홀딩되지 않는 통신 매체(예컨대,

전자기 신호, 광학 신호 등)에 의해 전파될 수 있다. 

논리  머신(602)과 저장  머신(604)의 양태들은 하나 이상의 하드웨어 논리 컴포넌트들 내로 함께 통합될 수[0069]

있다. 이러한 하드웨어 논리 컴포넌트들은 예컨대, FPGA(field-programmable gate array), PASIC/ASIC(program

application  specific  integrated  circuit  and  application  specific  integrated  circuit),

PSSP/ASSP(program specific standard product and application specific standard product), SOC(system-on-

a-chip), 및 CPLD(complex programmable logic device)를 포함할 수 있다.

디스플레이 서브시스템(606)이 포함되는 경우, 디스플레이 서브시스템(606)은 저장 머신(604)에 의해 홀딩된 데[0070]

이터의  시각적  표현을  제시하기  위해  이용될  수  있다.  이러한  시각적  표현은  그래픽  사용자  인터페이스

(graphical user interface; GUI)의 형태를 취할 수 있다. 여기서 설명된 방법들 및 프로세스들은 저장 머신에

의해 홀딩된 데이터를 변경시키고, 이에 따라 저장 머신의 상태를 변환시키므로, 디스플레이 서브시스템(606)의

상태도 이와 마찬가지로 기저 데이터에서의 변경들을 시각적으로 나타내도록 변환될 수 있다. 디스플레이 서브

시스템(606)은 임의의 유형의 기술을 사실상 활용하는 하나 이상의 디스플레이 디바이스들을 포함할 수 있다.

이러한 디스플레이 디바이스들은 논리 머신(602) 및/또는 저장 머신(604)과 공유형 인클로저로 결합될 수 있거

나, 또는 이러한 디스플레이 디바이스들은 주변 디스플레이 디바이스들일 수 있다. 예를 들어, 디스플레이 서브

시스템(606)은 도 1의 디스플레이 디바이스(124)를 포함할 수 있다.

입력 서브시스템(608)이 포함되는 경우, 입력 서브시스템(608)은 키보드, 마우스, 터치 스크린, 마이크로폰, 또[0071]

는 게임 제어기와 같은 하나 이상의 사용자 입력 디바이스들을 포함하거나 또는 이들과 인터페이싱할 수 있다.

예를 들어, 입력 서브시스템은 도 1의 제어 디바이스들(104, 106, 108, 및/또는 109)을 포함하거나 또는 이들과

인터페이싱할  수  있다.   몇몇의  실시예들에서,  입력  서브시스템은  선택형  자연  사용자  입력(natural  user

input; NUI) 컴포넌트들을 포함하거나 또는 이들과 인터페이싱할 수 있다.  이러한 컴포넌트들은 통합되거나 또

는 주변장치일 수 있고, 입력 동작들의 변형 및/또는 프로세싱은 온 보드 또는 오프 보드로 처리될 수 있다.

예시적인 NUI 컴포넌트들은 구두 및/또는 음성 인식을 위한 마이크로폰; 머신 비젼 및/또는 제스처 인식을 위한

적외선, 색상, 입체, 및/또는 깊이 카메라; 모션 탐지 및/또는 의도 인식을 위한 머리 추적기, 안구 추적기, 가

속도계, 및/또는 자이로스코프뿐만이 아니라, 두뇌 활동에 액세스하기 위한 전기장 감지 컴포넌트를 포함할 수

있다.

통신 서브시스템(610)이 포함되는 경우, 통신 서브시스템(610)은 컴퓨팅 시스템(600)을 하나 이상의 다른 컴퓨[0072]

팅 디바이스들과 통신가능하게 결합시키도록 구성될 수 있다. 통신 서브시스템(610)은 하나 이상의 상이한 통신

프로토콜들과 호환가능한 유선 및/또는 무선 통신 디바이스들을 포함할 수 있다. 비제한적인 예시들로서, 통신

서브시스템은 무선 전화기 네트워크, 또는 유선 또는 무선 근거리 네트워크 또는 광대역 네트워크를 통한 통신
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을 위해 구성될 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 통신 서브시스템은 컴퓨팅 시스템(600)으로 하여금 인터넷과 같

은 네트워크를 통해 다른 디바이스들과 메시지들을 주고받을 수 있게 할 수 있다.

여기서 설명된 구성들 및/또는 접근법들은 성질상 예시적인 것이며, 이러한 특정한 실시예들 또는 예시들은 수[0073]

많은 변형들이 가능하기 때문에 한정적인 의미로 간주되어서는 안된다는 점을 이해할 것이다. 여기서 설명된 특

정한 루틴들 또는 방법들은 임의의 개수의 프로세싱 전략들 중의 하나 이상을 나타낼 수 있다. 따라서, 예시되

고/예시되거나 설명된 다양한 동작들은 예시되고/예시되거나 설명된 시퀀스로, 또는 다른 시퀀스로, 병렬로 수

행될 수 있거나 또는 생략될 수 있다. 마찬가지로, 상술한 프로세스들의 순서는 변경될 수 있다. 

본 발명개시의 발명내용은 여기서 개시된 다양한 프로세스들, 시스템들 및 구성들과, 다른 특징들, 기능들, 동[0074]

작들, 및/또는 특성들의 모든 신규하고 비자명한 조합들 및 서브조합들뿐만이 아니라, 이들의 임의의 그리고 모

든 등가물들을 포함한다.

도면

도면1
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도면2
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도면3
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도면5

도면6
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