
(19) 민 특허청(KR)

(12) 등 특허공보(B1)

(45) 공고    2016 09월06

(11) 등    10-1654758

(24) 등    2016 08월31

(51) 특허 (Int. Cl.)

     G06F 3/00 (2006.01)  G06F 3/03 (2006.01)

     G06F 3/14 (2006.01)

(52) CPC특허

     G06F 3/00 (2013.01)

     G06F 3/03 (2013.01)
(21) 원        10-2016-0004061( )

(22) 원        2016 01월13

     심사청    2016 01월13  

(65) 공개        10-2016-0014070

(43) 공개        2016 02월05

(62) 원 원         특허  10-2014-0025969

     원 원      2014 03월05

     심사청    2014 03월05

(56) 술 사 헌

 1: K.Hinckley et al., “Stitching:
Pen Gestures that Span multiple Displays,”
In the Proc. of AVI’04, pp. 23-31,
2004.05.28. ISBN:1-58113-867-9*

JP평 07261721 A*

US20110282785 A1

KR1020140099005 A

*는 심사 에 여  헌

(73) 특허

울시립  산 단

울특별시 동  울시립  163 ( 동,
울시립 )

(72) 

진

울특별시  양재  1109, 5동 1002  (
동, 림가락아 트)

(74) 리

특허 엠에 에스

체 청  수 :   12   심사  :    지

(54)  칭 스 간 치 보 계산 시스   치 보 계산 

(57)  약

스 간  치 보  계산 는   1 스  스  상   1 지 에   수신

는 단계,  2 스  스  상   2 지 에  는  수신 는 단계,  1 지    2 지

 연결 는 가상  직  보에 여,  1 스   2 스 간  치 보  계산 는 단계,

 1 스   2 스  각각  스  상   지  는   직  는 단계, 

  직 에  보  는 단계  포 , 치 보는  1 스   2 스 간  거

리   1 스   2 스가 루는 각도  포 다. 

  도 - 도5
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청

청  1 

치 보 계산 시스 에 , 스 간  치 보  계산 는 에 어 , 

 1 스  스  상   1 지 에   수신 는 단계;

 2 스  스  상   2 지 에   수신 는 단계;

상   1 지   상   2 지  연결 는 가상  직  보에 여, 상   1 스  상   2

스 간  치 보  계산 는 단계; 

상   1 스  상   2 스  각각  스  상   지  는   직  

는 단계; 

상    직 에  보  는 단계

 포 ,

상  치 보는 상   1 스  상   2 스 간  거리  상   1 스  상   2 

스가 루는 각도  포 는 것 , 치 보 계산 . 

청  2 

 1 에 어 ,

상   1 지   상   2 지  간  거리 보  는 단계

  포 고,

상  치 보는 상  거리 보에 여 계산 는 것 , 치 보 계산 . 

청  3 

 1 에 어 , 

상   1 스  스  상   3 지 에   수신 는 단계   포 고,

상  치 보는 상   1 지   상   3 지  간  동 도에 여 계산 는 것 , 치 보 계

산 . 

청  4 

 3 에 어 , 

상  각도는, 

상   1 지   상   3 지  연결 는 과 상   1 스   변  루는  1 각도에 

여 계산 는 것 , 치 보 계산 . 

청  5 

 1 에 어 , 
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상   2 스  스  상   4 지 에   수신 는 단계   포 고, 

상  치 보는 상   2 지   상   4 지  간  동 도에 여 계산 는 것 , 치 보 계

산 . 

청  6 

 5 에 어 , 

상  각도는, 

상   2 지   상   4 지  연결 는 과 상   2 스   변  루는  2 각도에 

여 계산 는 것 , 치 보 계산 .

청  7 

 1 에 어 ,

상  가상  직  보  상     직 에  보  사도가 계값 상 , 상   1

스  상   2 스  스 가  는 단계   포 는 것 , 치 보 계산 . 

청  8 

 1 에 어 , 

상   1 스  스 에 시  츠  상   2 스  스  동시키는 경우, 상

 치 보  여 상  츠  동시키는 단계   포 는 것 , 치 보 계산 . 

청  9 

 1 에 어 , 

나  미지  상   1 스  상   2 스  스 에 나누어 시 는 경우, 상  치

보  여 상  미지   1 역  상   1 스  스 에 시 고, 상  미지   2

역  상   2 스  스 에 시 는 단계   포 는 것 , 치 보 계산 . 

청  10 

스 간  치 보  계산 는 시스 에 어 , 

 1 스; 

 2 스  포 ,

상   1 스는 상   1 스  스  상   1 지 에   수신 고,

상   2 스는 상   2 스  스  상   2 지 에  는  수신 고,

상   1 스는 상   1 지   상   2 지  연결 는 가상  직  보에 여, 상   1

스  상   2 스 간  치 보  계산 고,

상   1 스  상   2 스는 각각  스  상   지  는   직  

아 상    직 에  보  고, 

상  치 보는 상   1 스  상   2 스 간  거리  상   1 스  상   2 
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스가 루는 각도  포 는 것 ,

치 보 계산 시스 . 

청  11 

 10 에 어 , 

상  각도는, 

상   1 지    3 지  연결 는 과 상   1 스   변  루는  1 각도에 여 계

산 는 것 , 치 보 계산 시스 . 

청  12 

 10 에 어 , 

상  각도는, 

상   2 지    4 지  연결 는 과 상   2 스   변  루는  2 각도에 여 계

산 는 것 , 치 보 계산 시스 .

 

 술  야

본  복수  단말 간  치 보  계산 는 시스   치 보  계산 는 에  것 다.  [0001]

 경  술

스마트 폰  보 , 많  사람들  스마트폰  통  악 감상, 동 상 시청, 웹  등  다양  능[0002]

 수 게 었다.  스마트 폰  치스크린(Touch Screen)  비 고 , 스마트 폰  비  또

는   통    능  공 고 다.  근에는, 사 가 치스크린  여 스

에 크  거나,    능  는 비스가 공 고 다.  

러    능  공 는 스마트 폰과 여, 술  공개특허  2013-0140949 는 단말[0003]

 사   식 치  그 에  개시 고 다.  

근, 개개  보 고 는 스마트 스  개수는 계  가 고 다.  사 가 복수  스  동[0004]

시에 사  는 경우, 사 는  복수  스 각각에   능  시 야만 다. 

편, 복수  스 간  거리, 각도 등  포 는 치 보  계산 내거나, 러  치 보  특  [0005]

능  비스   는 경우는 거  없는 실 다.

 내

결 는 과

복수  스 간  거리, 각도 등  포 는 치 보  계산 내거나, 러  치 보  특  능[0006]

비스   고  다.  사  치 거리  에 라 스마트 스 간에 료  동 고,

동  료  스 고  다.  복수  스마트 스가 재 는 경우, 각 단말 에 그어지는 직

보  여 보안 키  사  수 다.  미지  복수  스마트 스  상  치에 

도  시 고  다.  다만, 본 실시 가 루고  는 술  과 는 상   같  술  과 들  

지 않 , 또 다  술  과 들  재  수 다.  

과  결 수단

상술  술  과  달   술  수단 , 본   실시 는  1 스  스[0007]
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상   1 지 에   수신 는 단계,  2 스  스  상   2 지 에   수신

는 단계,  1 지    2 지  연결 는 가상  직  보에 여,  1 스  상   2 

스 간  치 보  계산 는 단계, 상   1 스  상   2 스  각각  스  상

 지  는   직  는 단계,  상    직 에  보  는 단계  포

, 치 보는  1 스   2 스 간  거리   1 스   2 스가 루는 각도

 포 는 것 , 스 간  치 보  계산 는  공  수 다.

본  다  실시 는  1 스   2 스  포 는 스 간  치 보  계산 는 시[0008]

스  공  수 다.  1 스는  1 스 상   1 지 에   수신 고,  2 

스는 상   2 스  스  상   2 지 에  는  수신 고,  1 스는  1 지

   2 지  연결 는 가상  직  보에 여,  1 스   2 스 간  치 보

계산 고, 상   1 스  상   2 스는 각각  스  상   지  는   직

 아 상    직 에  보  고, 치 보는  1 스   2 스 간

거리   1 스   2 스가 루는 각도  포 는 것  치 보 계산 시스  공  수 

다. 

상술  과  결 수단  단지 시  것 , 본  는 도  지 않아야 다. 상술[0009]

시  실시  에도, 도    상  에 재  가  실시 가 재  수 다.

 과

술  본  과  결 수단  어느 나에 , 복수  스 간  거리, 각도 등  포 는 [0010]

치 보  계산 내거나, 러  치 보  특  능  비스    수 다.  사  치 거

리  에 라 스마트 스 간에 료  동 고, 동  료  스   수 다.  복수  스마

트 스가 재 는 경우, 각 단말 에 그어지는 직  보  여 보안 키  사  수 다.  

미지  복수  스마트 스  상  치에 도  시  수 다. 

도  간단  

도 1  본   실시 에  치 보 계산 시스  도 다.  [0011]

도 2는 본   실시 에   1 스   2 스가 평 게 여진 경우  치 보  계

산 는 과    도 다.

도 3  본   실시 에   1 스   2 스가  각도  루도  여진 경우

치 보  계산 는 과    도 다.

도 4a 내지 도 4b는 본   실시 에   1 스에 시  츠   2 스에게 공 는

과    도 다. 

도 5는 본   실시 에  복수  스 간에 치 보  여 각각  스  

시키는 과    도 다. 

도 6  본   실시 에  복수  스 간  치 보  여  미지   역  복

수  스  스 에 시  도 다. 

도 7  본   실시 에  치 보 계산  나타내는 도 다. 

 실시   체  내

아래에 는 첨  도  참 여 본  는 술 야에  통상  지식  가진 가 게 실시[0012]

수 도  본  실시  상  다.  그러나 본  여러 가지 상  태   수 

여 에  는 실시 에 지 않는다.  그리고 도 에  본  게   과

계없는  생략 ,  체  통 여 사  에 는 사  도   다.  

 체에 , 어   다  과 "연결" 어 다고  , 는 "직  연결" 어 는 경우뿐[0013]

아니라, 그 간에 다   사 에 고 "  연결" 어 는 경우도 포 다.  또  어  

어   "포 " 다고  , 는 특별  는 재가 없는  다   는 것  아
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니라 다    포  수 는 것  미 다.  

도 1  본   실시 에  치 보 계산 시스  도 다.  도 1  참 , 치 보 계산[0014]

시스 (1)   1 스(110)   2 스(120)  포 다.  다만, 러  도 1  치 보 계산 시

스 (1)  본   실시 에 과 므  도 1  통  본   는 것  아니다.  , 본 

 다양  실시 들에  치 보 계산 시스 (1)  도 1과 다 게  수도 다. 

치 보 계산 시스 (1)  는 도 1  각 들   트워크(network)  통  연결 다.[0015]

 들어, 도 1에 도시   같 ,  1 스(110)   2 스(120)는 트워크  통 여 

(100)에 연결 다. 

트워크는 단말들  들과 같  각각  드 상  간에 보  가능  연결  미 는 것 ,[0016]

러  트워크(network)   에는 3GPP(3rd Generation Partnership Project) 트워크, LTE(Long Term

Evolution)  트워크,  WIMAX(World  Interoperability  for  Microwave  Access)  트워크,  (Internet),

LAN(Local  Area  Network),  Wireless  LAN(Wireless  Local  Area  Network),  WAN(Wide  Area  Network),

PAN(Personal  Area  Network),  블루 스(Bluetooth)  트워크,   트워크, 아날 그  트워크,

DMB(Digital Multimedia Broadcasting) 트워크 등  포 나 에 지는 않는다.  

도 1  참 , (100)  복수  스  연결 는  1 트워크   1 스(110)   2 [0017]

스(120)  연결 는  2 트워크는  다   트워크  수 다.   들어,  1 트워크는 

역 트워크 고,  2 트워크는 근거리 트워크  수 다.  러  역 트워크   는 LTE 트워

크 고, 근거리 트워크   는 Wireless LAN  수 다.  

(100)는  1 스(110)   2 스(120)에 치  애 리  통  츠  공  수 [0018]

다.   , 츠는  들어, 지도 보, 미지 보, 비  보 등  포  수 다.  

 1 스(110)는 사  스  통   1 스(110)  스  상   1 지 에  [0019]

 수신  수 다.  또 ,  1 스(110)는 사  스  통   1 스(110)  스

상   3 지 에   수신  수 다.  러   1 지    3 지 에    1 지 과 

3 지  연결 는 치  내지 드래그 등  수 다.

 2 스(120)는 사  스  통   2 스(120)  스  상   2 지 에  [0020]

 수신  수 다.  또 ,  2 스(120)는 사  스  통   2 스(120)  스

상   4 지 에   수신  수 다.  러   2 지    4 지 에    2 지 과 

4 지  연결 는 치  내지 드래그 등  수 다.

 1 스(110)는  1 지    2 지  연결 는 가상  직  보에 여,  1 스(110)[0021]

 2 스(120) 간  치 보  계산  수 다.   , 치 보는  1 스(110)   2 

스(120) 간  거리   1 스(110)   2 스(120)가 루는 각도 등  포  수 다.  각도는

 들어,  1 지    3 지  연결 는 과  1 스(110)   변  루는  1 각도에 

여 계산  수 다.  각도는 다   들어,  2 지    4 지  연결 는 과  2 스(120)

 변  루는  2 각도에 여 계산  수 다.  

러   1  스(110)    2  스(120)   는  애 리  치가  가능  단말 ,[0022]

PCS(Personal Communication System), GSM(Global System for Mobile communications), PDC(Personal Digital

Cellular), PHS(Personal Handyphone System), PDA(Personal Digital Assistant), IMT(International Mobile

Telecommunication)-2000,  CDMA(Code  Division  Multiple  Access)-2000,  W-CDMA(W-Code  Division  Multiple

Access), Wibro(Wireless Broadband Internet), 3G, 4G 단말, 스마트폰(smart phone)과 같  과 동

 보 는  통신 치  수 다.   또 ,  1 스(110)   2 스(120)   는 스마트

드(smart pad), 타블랫 PC(Tablet PC) 등과 같  든  드헬드(Handheld)   통신 치

포  수 다.

도 2는 본   실시 에   1 스   2 스가 평 게 여진 경우  치 보  계[0023]

산 는 과    도 다.  

도 2  참 ,  1 스(110)는 사  스  통   1 스(110)  스 (210) 상[0024]

(a)  (b)  연결 는  수신  수 다.  또 ,  2 스(120)는 사  스  통  
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2 스(120)  스 (220) 상  (c)  (d)  연결 는  수신  수 다.  러  사  

 (a)  (d) 지 사 가 직  는  등에  수  수 다.

에 는,  1 스(110)가 스 간  치 보  계산 는 것  심  도  겠다.  [0025]

지만,  2 스(120)가 마찬가지 역  수  수도 다는 것 , 당업 라  쉽게  수  것

다.

사 가 (a)  (d) 지 동  도  직 (ad)  는다고 가  경우, (a)  (b)  연결 는[0026]

직 (ab)    직 (ab)  는 도  (c)  (d)  연결 는 직 (cd)    직 (cd)  는 

도에 여, 직 (bc)   계산  낼 수 다.  여  직 (ab)    직 (ab)  는 도는 

1 스(110)에  식  수 는 보 고, 직 (cd)    직 (cd)  는 도는  2 스

(120)에  식  수 는 보 다.

또는,  1 스(110)가 (a)  (d) 간  거리 보  사  직   수도 다.  [0027]

들어, 사  스  수동  거리 보  는 경우,  1 스(110)는 사  스

   단    후, 수치   수 다.   들어,   단 가 ㎝  

 경우,  1 스(110)는 사  스  통  10 라는 수치  ,  1 스(110)

는 10㎝라는  거리 보   수 ,   단 가 뼘   경우,  1 스

(110)는 사  스  통  3 라는 수치  ,  1 스(110)는 3뼘 라는  거리

보   수 다.   같 , (a)  (d) 간  거리 보가  경우, 직 (ab)  는 

1 스(110)에  식  수 는 보 고, 직 (cd)   또   2 스(120)에  식  수

는 보 므 ,  1 스(110) 또는  2 스(120)는 직 (bc)   계산  낼 수 다.

편, (a)  (d) 간  거리 보는   등  다양  거리  여 동  검  수도[0028]

다.

 들어,   단 가 ㎝  어 고,  1 스(110)가 사  스  통  10 라는[0029]

수치  았다고 가 .   1 스(110)는 스  상에  (a)  (b)  거리  계산

고,  2 스(120)는 스  상에  (c)  (d)  거리  계산  수 다.   ,  1 

스(110)는  2 스(120)  (c)  (d)  거리 보  수신  수 다.   1 스(110)는

(a)  (b)  거리 보  (c)  (d)  거리 보  통   1 스(110)   2 스(120) 사

 가상  직 (bc)   단  수 다.  

또 ,  1 스(110)는  1 스(110)   2 스(120)가 루는 각도  계산  수 다.  [0030]

들어,  1 스(110)가 사  스  스 (210) 상  (a)  (b)에   수

신 는 경우, (a)  (b)  연결 는 직 (ab)   1 스(110)   변(QP)가 루는 각도(α)가 계

산  수 다.  또는,  2 스(120)가 사  스  스 (220) 상  (c)  (d)에

  수신 는 경우, (c)  (d)  연결 는 직 (cd)   2 스(120)   변(O'R')가 루

는 각도(β)가 계산  수 다.  러  각도(α) 또는 각도(β)에 여,  1 스(110)   2 

스(120)가 루는 각도가 계산  수 다.

 같 , 직 (bc)    각도(α) 또는 각도(β)는  1 스(110)   2 스(120) 간  치[0031]

보   수 다.

 1 스(110)   2 스(120)는 러  치 보  여 각각  스에 걸 진  상[0032]

태(Lock)  시킬 수 다.   들어,  1 스(110)   2 스(120)는 각각  스  상

  지  는   직  는  수신 고,  1 스(110)   2 스(120)가

  직 에   보   수 다.  그 후,  1 스(110)   2 스(120)는 새

  가상  직  보     직 에  보  사도  단 고, 사도가 계값 

상 ,  1 스(110)   2 스(120)는 각각  스    수 다.   , 사

도 단   1 스(110)   2 스(120) 간  치 보에 여 수  수 다. 

도 3  본   실시 에   1 스   2 스가  각도  루도  여진 경우[0033]

치 보  계산 는 과    도 다.   ,  1 스(110)   2 스(120) 간

 거리 보  계산 는   1 스(110)   2 스(120)가 평 게 여진 경우  거리 

보  계산 과 동 므  생략  다. 
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 1 스(110)가 사  스  스 (310) 상  (a)  (b)에   수신 는[0034]

경우, (a)  (b)  연결 는 직 (ab)   1 스(110)   변(QP)가 루는 각도(α)가 계산  수

다.  또 ,  2 스(120)가 사  스  스 (320) 상  (c)  (d)에  

 수신 는 경우, (c)  (d)  연결 는 직 (cd)   2 스(120)   변(O'R')가 루는 각도

(β)가 계산  수 다.  

 ,  1 스(110)   2 스(120)가 루는 각도( )는  2 스(120)  각도(β)   1[0035]

스(110)  각도(α)  차  계산  알아낼 수 다.

도 4a 내지 도 4b는 본   실시 에   1 스에 시  츠   2 스에게 공 는[0036]

과    도 다. 

도 4a는  1 스(110)  스 (410)에 곰돌  캐릭 (411)가 시   도시  도 다.  도[0037]

4a  참 ,  1 스(110)는  2 스(120)에게 곰돌  캐릭 (411)  공  , 사  

스(412)  곰돌  캐릭 (411)   2 스(120)  드래그(drag) 는 (413)  수신  수 

다.   ,  1 스(110)  스 (410)에 시  츠   2 스(120)  스 (420)

 공 는 경우,  1 스(110)는 치 보  여  2 스(120)에게 츠  공   수

다. 

도 4b는  1 스(110)  스 (430)에 시  곰돌  캐릭 가  2 스(120)에게 공 는 과[0038]

   도 다.  도 4b  참 ,  1 스(110)  스 (430)에  나  미지

 2 스(120)  스 (440)  공 는 경우,  1 스(110)   2 스(120)는 치 

보  여 각각  스 에 시  수 다.   ,  1 스(110)는 미지   1 역(461)

스 (430)에 시  수 고,  2 스(120)는 미지   2 역(462)  스 (440)에 시

 수 다.  

 들어,  1 스(110)에 스  곰돌  캐릭   2 스(120)에게 공  ,  1[0039]

스(110)가 사  스   1   2 스(120)가 치   동시키는 

 수신 다고 가 .   1 스(110)는  1 스(110)   2 스(120) 간  치 보

여  1 스(110)   2 스(120) 사  거리  계산 고,  1 스(110)   2 

스(120)는 계산  거리에 맞 어 곰돌  캐릭   역  시  수 다.   1 스(110)   2

스(120)는  1 스(110)   2 스(120) 사  거리  통  가상  역(450)  계산 고,

계산  가상  역에 는 곰돌  캐릭  몸통  시 지 않  수 다.  ,  1 스(110)는

스 (430) 상에 곰돌  캐릭   측 역만  시 고,  2 스(120)는 스 (440)

상에 곰돌  캐릭   우측 역만  시  수 다. 

도 5는 본   실시 에  복수  스 간에 치 보  여 각각  스  [0040]

시키는 과    도 다.  도 5  참 , 사 는  1 스(510),  2 스

(520)   3 스(530)  보 고 다고 가 .  

,  1 스(510),  2 스(520)   3 스(530)는 애 리  통  스  상[0041]

 지  는   도  는  수신 , 수신    직 에   보  

 수 다.

그 후,  1 스(510)는 사  스  스  상   1 지 (511)에   수신[0042]

고,  2 스(520)는 사  스  스  상   2 지 (521)에   수신 고,

 3  스(530)는  사  스  스  상   3  지 (531)에    수신  수

다.   들어, 사 가  1 지 (511)에   2 지 (521)  가상  직  고, 다시  2 지 (52

1)에   3 지 (531)  동 는 가상  직  그 , 상술   수  수 다.

 1 스(510)는  1 지 (511),  2 지 (521)   3 지 (531)  연결 는 가상  직  보에 [0043]

여  1 스(510),  2 스(520)   3 스(530) 간  치 보  계산  수 다.  

, 치 보는  1 스(510)   2 스(520) 간  거리(d1),  2 스(520)   3 

스(530) 간  거리(d2),  3 스(530)   1 스(510) 간  거리(d3)  포  수 다.  또 , 

치 보는  1 스(510)   2 스(520)가 루는 각도(α),  2 스(520)   3 스
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(530)가 루는 각도(β),  3 스(530)   1 스(510)가 루는 각도( )  포  수 다.  

 , 새   가상  직  보     직 에  보  사도가 계값 상 , [0044]

1 스(510),  2 스(520)   3 스(530)  스 가   수 다. 

도 6  본   실시 에  복수  스 간  치 보  여  미지   역  복[0045]

수  스  각각  스 에 시  도 다. 도 6  참 ,  1 스(110)는 주변에 치

복수  스 간  치 보  여  미지   역  계산 고, 복수  스 각각  

당  미지   역  스   수 다. 

 들어,  미지  미  지도가 펼쳐  다고 가 .   , 우리나라  지도 에  1 스[0046]

(610),  2 스(620)   3 스(630)가 여  는 경우,  1 스(610),  2 스

(620)   3 스(630)는 지도  식  후, 상 간  치 보  여  1 스(610),

 2 스(620)   3 스(630)가 지도 에 여진  역  각각  스 에 시  수 

다.  

 들어,   1  스(610)가  지도  뉴 지주(New  Jersey),  라웨어주(Delaware)   릴랜드주[0047]

(Maryland)에 치  고,  2 스(620)가 지도  리다주(Florida)에 치  고,  3 스

(630)가 지도  캘리포니아주(California)  리건주(Oregon)에 치  는 경우,  1 스(610), 

2 스(620)   3 스(630)는 상 간  치 보  계산  수 다.   ,  1 스(610)

는 계산  치 보  여 스  상에 뉴 지주(New Jersey), 라웨어주(Delaware)  릴랜드주

(Maryland)   지역  시 고,  2 스(620)는 계산  치 보  여 스  상에 

리다주(Florida)   지역  시 고,  3 스(630)는 계산  치 보  여 스  상에

캘리포니아주(California)  리건주(Oregon)   지역  시  수 다.   , 치 보는  1 

스(610)   2 스(620) 간  거리   1 스(610)   2 스(620)가 루는 각도,  2

스(620)   3 스(630) 간  거리   2 스(620)   3 스(630)가 루는 각도,

 3 스(630)   1 스(610) 간  거리   3 스(630)   1 스(610)가 루는 각

도  포  수 다. 

도 7  본   실시 에  치 보 계산  나타내는 도 다.  도 7에 도시  실시 에 [0048]

  1 스(110)   2 스(120)에  수 는 치 보 계산  도 1에 도시  실시 에

 치 보 계산 시스 (1)에  시계열  처리 는 단계들  포 다.  라 ,  생략  내 라

고 라도 도 1에 도시  실시 에  치 보 계산 시스 (1)에 여 미 술  내  도 7에 도시

 실시 에   1 스(110)   2 스(120)에  수 는 치 보 계산 에도 

다.  

단계  S710에   1  스(110)는   1  스(110)  스  상   1  지 에   [0049]

수신 다.  단계 S720에   2 스(120)는  2 스(120)  스  상   2 지 에  

 수신 다.  단계 S730에   1 스(110) 또는  2 스(120)는  1 지    2 지  연결

는 가상  직  보에 여  1 스(110)   2 스(120) 간  치 보  계산 다.  

, 치 보는  1 스(110)   2 스(120) 간  거리   1 스(110)   2 스

(120)가 루는 각도  포  수 다.  

도 7에는 도시 지 않았 나,  1 스(110) 또는  2 스(120)는  1 지    2 지 간  거리[0050]

보  는 단계   포  수 다.   , 치 보는 거리 보에 여 계산  수 다. 

도 7에는 도시 지 않았 나,  1 스(110)는  1 스(110)  스  상   3 지 에 [0051]

 수신 는 단계   포  수 다.   , 치 보는  1 지    3 지  간  동 도에 

여 계산  수 다.  

도 7에는 도시 지 않았 나,  2 스(120)는  2 스(120)  스  상   4 지 에 [0052]

 수신 는 단계   포  수 다.   , 치 보는  2 지    4 지  간  동 도에 

여 계산  수 다.  

도 7에는 도시 지 않았 나,  1 스(110)   2 스(120)는  1 스(110)   2 [0053]

스(120)  스  상   지  는   직  는 단계    직 에  보
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는 단계   포  수 다.  

도 7에는 도시 지 않았 나,  1 스(110)   2 스(120)는  가상  직  보  [0054]

  직 에  보  사도가 계값 상 ,  1 스(110)   2 스(120)  스

가  는 단계   포  수 다.  

도 7에는 도시 지 않았 나,  1 스(110)  스 에 시  츠   2 스(120)  스[0055]

 동시키는 경우, 치 보  여 츠  동시키는 단계   포  수 다. 

도 7에는 도시 지 않았 나, 나  미지   1 스(110)   2 스(120)  스 에 나누[0056]

어 시 는 경우, 치 보  여 미지   1 역   1 스(110)  스 에 시 고,

미지   2 역   2 스(120)  스 에 시 는 단계   포  수 다.  

상술  에 , 단계 S710 내지 S730  본  에 라 , 가  단계들   거나,  [0057]

 단계들   수 다.  또 ,  단계는 에 라 생략  수도 고, 단계 간  순 가 변경  수

도 다. 

도 7  통    실시 에  치 보 계산 , 컴퓨 에  실 는 그램 듈과 같[0058]

컴퓨 에  실 가능  어  포 는  매체  태 도  수 다.  컴퓨  독 가능 매체는

컴퓨 에  액 스  수 는  가  매체  수 고,   비  매체, 리   비 리

매체   포 다.  또 , 컴퓨  독가능 매체는 컴퓨   매체  통신 매체   포  수 다.

컴퓨   매체는 컴퓨  독가능 어,  , 그램 듈 또는 타  같  보  

    또는 술     비 , 리   비 리  매체   포 다.

통신 매체는  컴퓨  독가능 어,  , 그램 듈, 또는  같  변  

 신  타 , 또는 타  커니  포 ,  보 달 매체  포 다.  

본   실시 는 도 7  통   치 보 계산  실 는  1 스(110)   2 [0059]

스(120)  연동 여 동 는 어 리  공 는  공  수 다.   ,  1 스(110)

또는  2 스(120)는 치 보 계산  실시 는 것  특징  다.  또 , 어 리  

(100)에 여  1 스(110)   2 스(120)  공  수도 다. 

술  본   시   것 , 본  는 술 야  통상  지식  가진 는 본 [0060]

 술  사상 나 수  특징  변경 지 않고  다  체  태  쉽게 변  가능 다는 것  

 수  것 다.  그러므  상에  술  실시 들  든 에  시  것   아닌 것

야만 다.   들어, 단  어 는 각  는 산 어 실시  수도 , 마찬가

지  산  것  어 는  들도 결  태  실시  수 다.  

본  는 상  상  보다는 후술 는 특허청 에 여 나타내어지 , 특허청  미[0061]

  그리고 그 균등 개  도 는 든 변경 또는 변  태가 본  에 포 는 것

 어야 다.

 

100: [0062]

110:  1 스

120:  2 스
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