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(54) 발명의 명칭 향상된 안구 추적을 위한 장면 분석

(57) 요 약

향상된 안구 추적을 위한 장면 분석에 관한 기술들이 일반적으로 설명된다.     일부 예들에서, 검출된 시선 타

겟들은 안구-대향 센서로부터의 시선 방향 정보로부터 도출될 수도 있다.     검출된 시선 타겟 포지션들 및/또

는  모션은  안구에  의해  보이는  장면으로부터 디지털  장면  정보를  캡처  및  분석함으로써 향상될 수도  있다.

디지털 카메라에 의해 캡처된 디지털 장면 정보는 잠재적인 시선 타겟들, 이를 테면 정지된 시선 타겟들, 이동하

는 시선 타겟들, 및/또는 가속하는 시선 타겟들을 식별하기 위해 분석될 수도 있다.     검출된 시선 타겟들은

선택된 시선 타겟들의 포지션들로 변경될 수도 있다.

대 표 도 - 도1
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

안구 추적 방법으로서,

컴퓨팅 디바이스에 의해, 안구-대향 (eye-facing) 센서로부터 적어도 하나의 안구에 대한 시선 방향 정보를 수

신하는 것;

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 디지털 카메라로부터 디지털 장면 정보를 수신하는 것으로서, 상기 디지털 카메

라는 상기 적어도 하나의 안구에 의해 보이는 장면으로부터 상기 디지털 장면 정보를 캡처하도록 배향되는, 상

기 디지털 장면 정보를 수신하는 것;

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 상기 시선 방향 정보에 기초하여, 상기 디지털 장면 정보 내의 검출된 시선 타겟

을 결정하는 것;

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 상기 디지털 장면 정보 내에서 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들을 식별하기 위

해 상기 디지털 장면 정보를 분석하는 것으로서, 상기 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들은 :

상기 디지털 장면 정보 내의 정지된 시선 타겟;

상기 디지털 장면 정보 내의 이동하는 시선 타겟; 또는

상기 디지털 장면 정보 내의 가속하는 시선 타겟;

중 하나 이상을 포함하는, 상기 디지털 장면 정보를 분석하는 것;

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 식별된 상기 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들 중에서 선택된 시선 타겟을 선택

하는 것; 및

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 상기 선택된 시선 타겟의 포지션을 포함하도록 상기 검출된 시선 타겟을 변경하

는 것

을 포함하는, 안구 추적 방법.

청구항 2 

제 1 항에 있어서,

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 상기 디지털 장면 정보 내에서 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들을 식별하기 위

해 상기 디지털 장면 정보를 분석하는 것은, 상기 디지털 장면 정보 내에서 오브젝트 인식을 수행하여 이로써

인식된 오브젝트들을 포함하는 잠재적인 시선 타겟들을 결정하는 것을 포함하는, 안구 추적 방법.

청구항 3 

제 1 항에 있어서,

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 상기 디지털 장면 정보 내에서 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들을 식별하기 위

해 상기 디지털 장면 정보를 분석하는 것은, 상기 디지털 장면 정보 내에서 관련 그래픽 특징들의 하나 이상의

세트들을 식별하여 이로써 관련 그래픽 특징들의 세트들을 포함하는 잠재적인 시선 타겟들을 결정하는 것을 포

함하는, 안구 추적 방법.

청구항 4 

제 1 항에 있어서,

상기 선택된 시선 타겟은 상기 디지털 장면 정보 내의 포지션을 가지며, 상기 선택된 시선 타겟의 포지션은 상

기 검출된 시선 타겟을 둘러싸는 오차 경계 이내인, 안구 추적 방법.
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청구항 5 

제 1 항에 있어서,

상기 선택된 시선 타겟은 상기 이동하는 시선 타겟을 포함하며, 상기 이동하는 시선 타겟은 검출된 시선 타겟

속도에 실질적으로 매칭하는 속도를 갖는, 안구 추적 방법.

청구항 6 

제 1 항에 있어서,

상기 선택된 시선 타겟은 상기 가속하는 시선 타겟을 포함하며, 상기 가속하는 시선 타겟은 검출된 시선 타겟

가속도에 실질적으로 매칭하는 가속도를 갖는, 안구 추적 방법.

청구항 7 

제 1 항에 있어서,

검출된 시선 타겟 속도 히스토리 또는 안구 기계 모델 시뮬레이터 (eye mechanical model simulator) 중 하나

이상에 기초하여, 검출된 시선 타겟 속도 또는 검출된 시선 타겟 가속도 중 하나 이상을 결정하는 것을 더 포함

하는, 안구 추적 방법.

청구항 8 

제 1 항에 있어서,

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 상기 선택된 시선 타겟을 선택하는 것은, 복수의 잠재적인 시선 타겟들에 가중치

들을 동적으로 할당하는 것, 및 상기 선택된 시선 타겟을 선택하기 위해 동적으로 할당된 상기 가중치들을 이용

하는 것을 포함하는, 안구 추적 방법.

청구항 9 

제 1 항에 있어서,

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 상기 검출된 시선 타겟의 변경된 포지션에 기초하여, 디스플레이를 위한 증강 현

실 정보를 결정하는 것을 더 포함하는, 안구 추적 방법.

청구항 10 

제 1 항에 있어서,

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 상기 검출된 시선 타겟의 변경된 포지션을 적어도 하나의 컴퓨팅 디바이스 기능

을 제어하기 위한 사용자 입력으로서 적용하는 것을 더 포함하는, 안구 추적 방법.

청구항 11 

제 1 항에 있어서,

상기 디지털 카메라는 디폴트 프레임 레이트 또는 디폴트 해상도 중 하나 이상을 가지며, 

상기 컴퓨팅 디바이스에 의해, 감소된 프레임 레이트, 감소된 해상도, 개선된 프레임 레이트, 또는 개선된 해상

도 중 하나 이상에서 상기 디지털 카메라를 동작시켜, 상기 디지털 장면 정보를 캡처하는 것을 더 포함하며,

상기 감소된 프레임 레이트는 상기 디폴트 프레임 레이트보다 더 낮고, 상기 감소된 해상도는 상기 디폴트 해상

도보다 더 낮고, 상기 개선된 프레임 레이트는 상기 디폴트 프레임 레이트보다 더 높고, 상기 개선된 해상도는

상기 디폴트 해상도보다 더 높은, 안구 추적 방법.

청구항 12 

제 1 항에 있어서,

상기 시선 방향 정보 및 상기 디지털 장면 정보는 각각 실시간 시선 방향 정보 및 실시간 디지털 장면 정보를

포함하며, 상기 검출된 시선 타겟을 변경하는 것은, 상기 실시간 시선 방향 정보 및 상기 실시간 디지털 장면
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정보가 수신될 때 실시간으로 수행되는, 안구 추적 방법.

청구항 13 

헤드 장착 디바이스로서,

적어도 하나의 안구에 의해 보이는 장면으로부터 실시간 디지털 장면 정보를 캡처하도록 배향된 디지털 카메라;

상기 적어도 하나의 안구에 대한 실시간 시선 방향 정보를 검출하도록 적응된 안구-대향 (eye-facing) 센서;

프로세서;

메모리; 및

상기 메모리에 저장되고 상기 프로세서에 의해 실행가능한 안구 추적 정확도 인핸서 (eye tracking accuracy

enhancer) 를 포함하며,

상기 안구 추적 정확도 인핸서는 :

상기 안구-대향 센서로부터 상기 실시간 시선 방향 정보를 수신하고;

상기 디지털 카메라로부터 상기 실시간 디지털 장면 정보를 수신하고;

상기 실시간 시선 방향 정보에 기초하여, 상기 실시간 디지털 장면 정보 내의 검출된 시선 타겟을 결정하고;

상기 실시간 디지털 장면 정보 내에서 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들을 식별하기 위해 상기 실시간 디지털

장면 정보를 분석하는 것으로서, 상기 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들은 : 

 상기 실시간 디지털 장면 정보 내의 정지된 시선 타겟;

 상기 실시간 디지털 장면 정보 내의 이동하는 시선 타겟; 또는

 상기 실시간 디지털 장면 정보 내의 가속하는 시선 타겟;

중 하나 이상을 포함하는, 상기 실시간 디지털 장면 정보를 분석하고;

식별된 상기 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들 중에서 선택된 시선 타겟을 선택하며; 그리고

상기 선택된 시선 타겟의 포지션을 포함하도록 상기 검출된 시선 타겟을 변경하도록 구성되는, 헤드 장착 디바

이스.

청구항 14 

제 13 항에 있어서,

상기 선택된 시선 타겟은 상기 실시간 디지털 장면 정보 내의 포지션을 가지며, 상기 선택된 시선 타겟의 상기

포지션은 상기 검출된 시선 타겟을 둘러싸는 오차 경계 이내인, 헤드 장착 디바이스.

청구항 15 

제 13 항에 있어서,

상기 선택된 시선 타겟은 상기 이동하는 시선 타겟을 포함하며, 상기 이동하는 시선 타겟은 검출된 시선 타겟

속도에 실질적으로 매칭하는 속도를 갖는, 헤드 장착 디바이스.

청구항 16 

제 13 항에 있어서,

상기 선택된 시선 타겟은 상기 가속하는 시선 타겟을 포함하며, 상기 가속하는 시선 타겟은 검출된 시선 타겟

가속도에 실질적으로 매칭하는 가속도를 갖는, 헤드 장착 디바이스.

청구항 17 

제 13 항에 있어서,

상기 안구 추적 정확도 인핸서는 적어도 부분적으로 복수의 잠재적인 시선 타겟들에의 가중치들의 동적 할당에
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의해 상기 선택된 시선 타겟을 선택하고, 상기 선택된 시선 타겟을 선택하기 위해 상기 가중치들을 이용하도록

구성되는, 헤드 장착 디바이스.

청구항 18 

제 13 항에 있어서,

디스플레이; 및

상기 디스플레이 상의 실시간 오버레이를 위한 증강 현실 정보를 제공하도록 적응된 증강 현실 정보 제공자를

더 포함하며;

상기 안구 추적 정확도 인핸서는 상기 검출된 시선 타겟의 변경된 포지션을 상기 증강 현실 정보 제공자에 제공

하도록 적응되는, 헤드 장착 디바이스.

청구항 19 

제 13 항에 있어서,

상기 안구 추적 정확도 인핸서는 상기 검출된 시선 타겟의 변경된 포지션을 적어도 하나의 헤드 장착 디바이스

기능을 제어하기 위한 사용자 입력으로서 제공하도록 적응되는, 헤드 장착 디바이스.

청구항 20 

제 13 항에 있어서,

상기 디지털 카메라는 디폴트 프레임 레이트 또는 디폴트 해상도 중 하나 이상을 가지며, 상기 헤드 장착 디바

이스는 감소된 프레임 레이트, 감소된 해상도, 개선된 프레임 레이트, 또는 개선된 해상도 중 하나 이상에서 상

기 디지털 카메라를 동작시켜, 상기 디지털 장면 정보를 캡처하도록 적응되며, 상기 감소된 프레임 레이트는 상

기 디폴트 프레임 레이트보다 더 낮고, 상기 감소된 해상도는 상기 디폴트 해상도보다 더 낮고, 상기 개선된 프

레임 레이트는 상기 디폴트 프레임 레이트보다 더 높고,  상기 개선된 해상도는 상기 디폴트 해상도보다 더

높은, 헤드 장착 디바이스.

청구항 21 

프로세서에 의해 실행가능한 컴퓨터 실행가능 명령들을 갖는 비일시적인 컴퓨터 판독가능 저장 매체로서,

상기 컴퓨터 실행가능 명령들은, 상기 프로세서에 의해 실행될 때, 상기 프로세서로 하여금 : 

안구-대향 (eye-facing) 센서로부터 적어도 하나의 안구에 대한 시선 방향 정보를 수신하게 하고;

디지털 카메라로부터 디지털 장면 정보를 수신하게 하는 것으로서, 상기 디지털 카메라는 상기 적어도 하나의

안구에 의해 보이는 장면으로부터 상기 디지털 장면 정보를 캡처하도록 배향되는, 상기 디지털 장면 정보를 수

신하게 하고;

상기 시선 방향 정보에 기초하여, 상기 디지털 장면 정보 내의 검출된 시선 타겟을 결정하게 하고;

상기 디지털 장면 정보 내에서 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들을 식별하기 위해 상기 디지털 장면 정보를 분

석하게 하는 것으로서, 상기 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들은 : 

 상기 디지털 장면 정보 내의 정지된 시선 타겟;

 상기 디지털 장면 정보 내의 이동하는 시선 타겟; 또는

 상기 디지털 장면 정보 내의 가속하는 시선 타겟;

중 하나 이상을 포함하는, 상기 디지털 장면 정보를 분석하게 하고;

식별된 상기 하나 이상의 잠재적인 시선 타겟들 중에서 선택된 시선 타겟을 선택하게 하며; 그리고

상기 선택된 시선 타겟의 포지션을 포함하도록 상기 검출된 시선 타겟을 변경하게 하는, 비일시적인 컴퓨터 판

독가능 저장 매체.
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발명의 설명

배 경 기 술

본 명세서에 달리 표시되지 않는 한, 이 섹션에서 설명된 자료들은 본 출원에서의 청구항들에 대한 선행 기술이[0001]

아니며, 이 섹션에의 포함에 의해 선행 기술이 되는 것으로 인정되지 않는다.

안구 추적 시스템들은 눈 (human eye) 의 모션들을 추적할 수 있는 소형 카메라들을 포함할 수도 있다.     안[0002]

구  추적은  다양한  유용하고  흥미로운  애플리케이션들을  갖는다.      예를  들어,  안구  추적은  증강  현실

(Augmented Reality; AR) 애플리케이션들은 물론 다양한 의학적 및 산업적 애플리케이션들에서 효율적으로 사용

될 수 있다.     안구 추적은 또한, 예를 들어, 디바이스 사용자의 시선 (gaze) 이 선택 포인터를 제어하는 것

을 허용하는 것과 같은 다양한 잠재적인 사용자 인터페이스 (User  Interface; UI) 애플리케이션들을 갖는다.

  디바이스 사용자는 파일과 같은 가상 오브젝트를 응시하고, 버튼을 누르고, 그 후 그 오브젝트를 위한 목적지

위치를 응시하고, 오브젝트를 이동시키기 위해 버튼을 해제할 수도 있다.     안구 추적은 또한 사용자 관심 및

사용자 활동 정보를 수집하는,  예를 들어 사용자들이 광고를 보았는지 여부를 이해하는 기회들을 제시한다.

 안구 추적을 위한 이들 및 다른 이용들은 많은 흥미로운 가능성들을 제시한다.     그러나, 안구 추적 기술들

은 비교적 초기 단계의 개발에 머물러 있고, 안구 추적이 발달함에 따라 다룰 많은 도전과제들이 존재한다.

발명의 내용

과제의 해결 수단

본 개시물은 일반적으로 향상된 안구 추적을 위한 장면 분석에 관한 디바이스들, 방법들, 및 컴퓨터 판독가능[0003]

매체들을 포함하는 기술들을 설명한다.     컴퓨팅 디바이스에 의해 수행되는 일부 예시적인 안구 추적 방법들

은, 안구-대향 (eye-facing) 센서로부터 안구 시선 방향 정보를 수신하는 것; 디지털 카메라로부터 디지털 장면

정보를 수신하는 것으로서, 디지털 카메라는 안구에 의해 보이는 장면으로부터 디지털 장면 정보를 캡처하도록

배향될 수도 있는, 상기 디지털 장면 정보를 수신하는 것; 시선 방향 정보에 기초하여, 디지털 장면 정보 내의

검출된 시선 타겟을 결정하는 것; 디지털 장면 정보 내에서, 잠재적인 시선 타겟들을 식별하기 위해 디지털 장

면 정보를 분석하는 것으로서, 잠재적인 시선 타겟들은 예를 들어, 정지된 시선 타겟들, 이동하는 시선 타겟들,

및/또는 가속하는 시선 타겟들을 포함할 수도 있는, 상기 디지털 장면 정보를 분석하는 것; 잠재적인 시선 타겟

을 선택하는 것; 및/또는 검출된 시선 타겟을 선택된 시선 타겟의 포지션으로 변경하는 것을 포함할 수도 있다.

본 명세서에서 설명된 다양한 기술들을 구현하는 명령들을 갖는 컴퓨팅 디바이스들 및 컴퓨터 판독가능 매체들[0004]

이 또한 개시된다.     예시적인 컴퓨터 판독가능 매체들은 프로세서에 의해 실행가능한 컴퓨터 실행가능 명령

들을 갖는 비일시적인 컴퓨터 판독가능 저장 매체들을 포함할 수도 있으며, 그 명령들은 프로세서에 의해 실행

될 때, 프로세서로 하여금, 본 명세서에서 제공된 다양한 방법들의 임의의 조합을 수행하게 한다.     예시적인

컴퓨팅 디바이스들은 예를 들어, 디지털 카메라, 안구-대향 센서, 및 본 명세서에서 제공된 다양한 방법들의 임

의의 조합을 수행하도록 구성된 안구 추적 정확도 인핸서 (eye tracking accuracy enhancer) 를 갖춘 컴퓨팅 디

바이스를 포함하는 헤드 장착 디바이스들을 포함할 수도 있다.

전술한 개요는 예시적일 뿐이며 어떤 방식으로든 한정하는 것으로 의도되지 않는다.     상기 설명된 예시적인[0005]

양태들, 실시형태들, 및 특징들에 추가하여, 추가 양태들, 실시형태들, 및 특징들이 도면들 및 다음의 상세한

설명을 참조하여 명백해질 것이다.

도면의 간단한 설명

본 개시물의 전술한 및 다른 특징들은 첨부 도면들과 함께 취해진 다음의 설명 및 첨부된 청구항들로부터 보다[0006]

완전히 명백해질 것이다.     이들 도면들이 본 개시물에 따라 단지 몇몇 실시형태들만을 묘사하고, 따라서 그

범위를 한정하는 것으로 간주되지 않는다는 이해 하에, 본 개시물은 첨부 도면들의 이용을 통하여 추가적인 구

체화 및 상세로 설명될 것이며, 여기서, 모두가 본 개시물의 적어도 일부 실시형태들에 따라 배열되는, :

도 1 은 사용자가 착용하고 있는 예시적인 헤드 장착 디바이스를 예시하는 다이어그램;

도 2 는 잠재적인 시선 타겟들, 검출된 시선 타겟, 및 그의 모션을 포함하는 장면을 예시하는 다이어그램;

도 3 은 헤드 장착 디바이스 내에 통합된 컴퓨터의 하나의 예로서의 컴퓨팅 디바이스의 블록 다이어그램;
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도 4 는 예시적인 안구 추적 방법을 예시하는 플로우 다이어그램;

도 5 는 예시적인 안구 추적 정확도 인핸서를 예시하는 블록 다이어그램;

도 6 은 잠재적인 시선 타겟들, 검출된 시선 타겟, 선택된 시선 타겟, 및 선택된 시선 타겟에 대한 AR 정보를

포함하는 장면을 예시하는 다이어그램;

도 7 은 잠재적인 시선 타겟들, 검출된 시선 타겟, 및 선택된 시선 타겟을 포함하는 장면을 예시하는 다이어그

램이며, 여기서 선택된 시선 타겟은 적어도 하나의 컴퓨팅 디바이스 기능을 제어하기 위한 사용자 입력으로서

적용될 수도 있다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

다음의 상세한 설명에서는, 그 일부를 형성하는 첨부 도면들을 참조하게 된다.     도면들에서, 문맥상 달리 기[0007]

술하지 않는 한, 유사한 심볼들은 통상 유사한 컴포넌트들을 식별한다.     상세한 설명, 도면들, 및 청구항들

에서 설명된 예시적인 실시형태들은 한정하는 것으로 의미되지 않는다.     여기에 제시된 요지의 사상 또는 범

위로부터 벗어남 없이 다른 실시형태들이 활용될 수도 있고 다른 변화들이 이루어질 수도 있다.     본 개시물

의 양태들은 일반적으로 본 명세서에서 설명되고 도면들에서 예시된 바와 같이, 모두가 명시적으로 고려되고 본

개시물의 일부가 되는 매우 다양한 상이한 구성들로 배열, 대체, 조합, 및 설계될 수도 있다는 것이 쉽게 이해

될 것이다.

본 개시물은 일반적으로는, 그 중에서도 향상된 안구 추적을 위한 장면 분석에 관한 본 명세서에서 효율적으로[0008]

사용되는 방법들, 디바이스들, 시스템들 및/또는 컴퓨터 판독가능 매체들을 포함하는 기술들에 관심을 갖는다.

   일부 예들에서, 시선 타겟들은 안구-대향 (eye-facing) 센서로부터의 시선 방향 정보로부터 도출될 수도 있

다.     시선 타겟 포지션들 및/또는 모션은 안구에 의해 보이는 장면으로부터 디지털 장면 정보를 캡처 및 분

석함으로써 향상될 수도 있다.     디지털 카메라에 의해 캡처된 디지털 장면 정보가 일 예로, 정지된 시선 타

겟들, 이동하는 시선 타겟들, 및/또는 가속하는 시선 타겟들과 같은 잠재적인 시선 타겟들을 식별하기 위해 분

석될 수도 있다.     검출된 시선 타겟들은 본 명세서에서 "선택된 시선 타겟들" 로도 지칭되는, 선택된 잠재적

인 시선 타겟들의 포지션들을 포함하도록 변경될 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 본 명세서에서 설명된 기술들은 일 예로, GOOGLE GLASS® 타입 디바이스들과 같은 헤드[0009]

장착 디바이스들에 통합될 수도 있다.     이러한 디바이스들은 예를 들어, 투명 렌즈를 제공할 수도 있으며,

그 투명 렌즈를 통하여 사용자는 물리적 세계 (physical world) 를 뷰잉할 수도 있다.     디바이스들은 더욱이

렌즈 상에 디지털 오브젝트들 및 정보를 디스플레이할 수도 있다.     디바이스들은 사용자들, 이를 테면 헤드

장착 디바이스들의 착용자들이 디스플레이될 디지털 오브젝트들 및 정보를 선택할 뿐만 아니라 그 오브젝트들

및 정보와 상호작용하는 것을 허용할 수도 있다.     디바이스들은 옵션으로는 예를 들어 인터넷에 무선 연결함

으로써 컴퓨터 네트워크들에 연결할 수도 있다.     디바이스들은 또한 통합형 디지털 카메라들을 포함할 수도

있고, 디바이스들은 사용자들이 렌즈를 통하여 뷰잉한 바와 같은 장면들의 디지털 사진들 및 비디오를 캡처하는

것을 허용할 수도 있다.     예시적인 디바이스들에 포함될 수도 있는 바와 같은 이들 및 다른 특징들에 추가하

여, 디바이스들이 안구-대향 센서들을 통합할 수도 있고 본 명세서에서 설명된 것들과 같은 안구 추적 방법들을

수행하기 위해 준비되어져 있을 수도 있다.

안구-대향 센서들은 고가의 정확도가 높은 센서들,  또는 저가의 정확도가 낮은 센서들을 포함할 수도 있다.[0010]

 본 개시물의 실시형태들은 임의의 타입의 안구-대향 센서를 수반할 수도 있다.     고가의 정확도가 높은 센서

들은 예를 들어, 안구의 고해상도 가시광선 이미지들을 캡처하는 카메라들을 포함할 수도 있고, 안구 추적 시스

템들은  계산된  안구 포지션의 더  큰  정확도를 달성하기 위해  비교적 더  많은 프로세싱을 행할 수도 있다.

저가의 정확도가 낮은 센서들은 예를 들어, 안구의 저해상도 적외 (infrared (IR)) 선 이미지들을 캡처하는 카

메라들을 포함할 수도 있고, 안구 추적 시스템들은 계산된 안구 포지션의 비교적 더 작은 정확도를 달성하기 위

해 비교적 덜 광범위한 프로세싱을 행할 수도 있다.

안구 추적에 있어서는, 평활한 구 (smooth ball), 즉 안구에서의 매우 작고 낮은 콘트라스트 로테이션들을 해결[0011]

하는데 있어서 어려움들을 발생시키는 근본적인 어려움들이 있다.     일부 안구-대향 센서들 및 대응하는 안구

추적 시스템들이 가진 하나의 문제점은, 중간 정도의 강도 및 콘트라스트의 반사된 IR 선이 부정확한 시선 방향

들을 추정하는 것을 초래할 수 있는 급변하는 (jumpy) 및 설명하기 어려운 모션을 초래한다는 것이다.     고해

상도 가시광선 안구 추적 시스템들이 훨씬 나을 수도 있지만, 이러한 안구 추적 시스템들은 더 고가의 안구-대

향 센서 카메라들 및 더 많은 프로세싱 전력을 이용하고, 저조도 (low light) 컨디션들에서는 역시 기능하지 않
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는다.

안구 추적의 어려움들은 특히 가상 환경들보다는 물리적 환경들의 맥락에서 표명된다.     물리적 환경들에서,[0012]

현재의 기술들은 뷰잉한 바와 같은 물리적 장면들 내에서, 눈에 흥미로운 포인트들 또는 그 눈에 흥미로운 다른

잠재적인 시선 타겟들에 관한 어떤 정보도 제공하지 않는다.     따라서, 일부 실시형태들에서, 본 명세서에서

설명된 기술들은 안구에 의해 보이는 물리적 장면들로부터 디지털 장면 정보를 캡처 및 분석하고, 잠재적인 시

선 타겟들을 식별하며, 이러한 식별된 잠재적인 시선 타겟들을 이용하여 안구-대향 센서들로부터 도출된 시선

타겟 포지션들 및/또는 시선 타겟 모션을 향상시킬 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 안구 추적 시스템들은 검출된 안구 추적 포지션, 속도, 및/또는 가속도 값들을 물리적 세[0013]

계의 잠재적인 시선 타겟들에 대응하는 추정된 안구 추적 값들과 비교함으로써, 본 명세서에서 시선 타겟 추정

치로도 지칭되는, 향상된 안구 추적 타겟 추정치를 생성할 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟들은 예를 들어

물리적 세계 장면의 실시간 비디오에서 식별될 수도 있다.

잠재적인 시선 타겟들은, 예를 들어 오브젝트 인식을 이용하여, 또는 잠재적인 시선 타겟들을 식별하기 위해 다[0014]

양한 그래픽스 분석 알고리즘들 중 임의의 것을 적용함으로써, 또는 예를 들어 장면 내의 오브젝트 모션을 식별

함으로써 식별될 수도 있다.     실시형태들은 후속하여 각각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에 대한 포지션, 속

도, 및/또는 가속도 값들을 결정할 수도 있고, 이러한 결정된 값들을 검출된 안구 추적 포지션, 속도, 및/또는

가속도 값들과 비교할 수도 있다.

실시형태들은 검출된 안구 추적 포지션, 속도, 및/또는 가속도 값들에 실질적으로 매칭하는 포지션, 속도, 및/[0015]

또는 가속도 값들을 포함하는 적절한 잠재적인 시선 타겟을 선택할 수도 있다.     실시형태들은 그 후, 정확한

안구  추적  포지션,  속도,  및/또는  가속도  값들이  선택된  시선  타겟의  것들이라는  것을  추론할  수도  있다.

변경된, 향상된 안구 추적 포지션, 속도, 및/또는 가속도 값들은, 예를 들어 안구 추적 정보를 이용하는 임의의

애플리케이션을 위해 저장되거나 그렇지 않으면 이용될 수도 있다.

실시형태들은 검출된 안구 추적 포지션, 속도, 및/또는 가속도 값들과 잠재적인 시선 타겟 포지션, 속도, 및/또[0016]

는 가속도 값들 간의 비교들을 가능하게 하기 위해 적절하게 데이터 변환들을 수행할 수도 있다.     예를

들어, 일부 실시형태들에서, 검출된 안구 추적 포지션 값들은 안구 시선 방향에 대응하는 각 좌표 (angular

coordinate) 들을 포함할 수도 있다.     한편, 잠재적인 시선 타겟 포지션 값들은 적어도 처음에는, 예를 들어

캡처된 비디오 프레임의 평면 내의 2 차원 x, y 좌표들을 포함할 수도 있다.     검출된 안구 추적 각 좌표들은

예를 들어, 카메라 포지션과 안구 포지션 간의 지오메트릭 관계들을 이용한 비교 동작들을 지원하기 위해 2 차

원 x, y 좌표들로 컨버팅될 수도 있으며, 또는 그 역도 마찬가지이다.     실시형태들은 비교 동작들을 지원하

기 위해 원할 때 모든 정보를 임의의 중간 좌표 시스템으로 컨버팅할 수도 있다는 것이 또한 인정될 것이다.

일부 실시형태들에서, 안구 추적 시스템들은 검출된 시선 타겟들을 물리적 장면 내의 정지된 잠재적인 시선 타[0017]

겟들의 포지션들과 비교할 수도 있고, 적절하게, 검출된 시선 타겟들을 정지된 잠재적인 시선 시선 타겟들의 포

지션들로 변경함으로써 검출된 시선 타겟들을 그들의 노이즈 경계들 내에서 정정할 수도 있다.     일부 실시형

태들에서, 안구 추적 시스템들은 검출된 시선 방향들을 물리적 장면 내의 정지된 잠재적인 시선 타겟들의 포지

션들에 대응하는 추정된 시선 방향들과 비교할 수도 있고, 검출된 시선 방향들을 추정된 시선 방향들로 변경함

으로써 검출된 시선 방향들을 그들의 노이즈 경계들 내에서 정정할 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 안구 추적 시스템들은 검출된 시선 타겟 모션 (이는 시선 타겟 속도 및/또는 시선 타겟[0018]

가속도를 포함할 수도 있고, 예를 들어, 물리적 장면 내의 일련의 검출된 시선 타겟들로부터 도출될 수도 있다)

을 물리적 장면 내의 이동하는 잠재적인 시선 타겟들을 뒤따르도록 모델링된 시선 타겟 모션과 비교할 수도 있

고, 실시형태들은 검출된 시선 타겟 모션을 물리적 장면 내의 이동하는 잠재적인 시선 타겟들을 뒤따르도록 모

델링된 시선 타겟 모션으로 변경함으로써 검출된 시선 타겟 모션을 그 노이즈 경계 내에서 정정할 수도 있다.

   일부 실시형태들에서, 안구 추적 시스템들은 검출된 안구 모션 (이는 예를 들어, 일련의 검출된 시선 방향들

로부터 도출될 수도 있다) 을 물리적 장면 내의 이동하는 잠재적인 시선 타겟들을 뒤따르는 것과 연관된 모델링

된 안구 모션들과 비교할 수도 있고, 실시형태들은 검출된 안구 모션을 물리적 장면 내의 이동하는 잠재적인 시

선 타겟들을 뒤따르도록 모델링된 안구 모션으로, 또는 모델링된 안구 모션에 매칭하는 잠재적인 시선 타겟들로

변경함으로써 검출된 안구 모션을 그 노이즈 경계 내에서 정정할 수도 있다.

예시적인 실시형태들은 사용자가 뷰잉한 바와 같은 물리적 세계의 이미지들, 또는 그 근사를 캡처할 수도 있다.[0019]

   예를 들어, 실시형태들은 사용자의 안구에 근접한 디지털 카메라를 이용하여 비디오를 캡처할 수도 있다.
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  실시형태들은 물리적 세계의 잠재적인 시선 타겟들을 추출하기 위해 캡처된 물리적 세계 이미지들을 분석할

수도 있다.     이러한 분석은 일부 실시형태들에서 오브젝트 인식을 포함할 수도 있다.     일부 실시형태들에

서, 다양한 알고리즘들 중 임의의 것은 예를 들어, 컬러, 근접성, 텍스처 등에 의해 관련될 수도 있는 예를 들

어 관련 그래픽 특징들의 세트들을 식별하도록 적응될 수도 있다.     예시적인 알고리즘들은 SURF (Speeded Up

Robust Features), SIFT (Scale Invariant Feature Transform), 및 KLT (Kanade-Lucas-Tomasi) 타입 알고리즘

들을  포함한다.      관련  그래픽  특징들의  각각의  식별된  세트는  잠재적인  시선  타겟으로서  간주될  수도

있으며, 다수의 비디오 프레임들에 걸쳐 관련 그래픽 특징들의 각각의 식별된 세트의 포지션들을 추적함으로써,

실시형태들은 대응하는 잠재적인 시선 타겟들의 속도들 및 가속도들을 확립할 수도 있다.

실시형태들은 다수의 비디오 이미지들에 걸쳐 및 각각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에 대해, 포지션 정보의 일[0020]

계 도함수 (first derivative) 를 계산하여, 이동하는 잠재적인 시선 타겟들에 대한 속도 정보를 계산할 수도

있다.     실시형태들은, 다수의 비디오 이미지들에 걸쳐 및 각각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에 대해, 포지션

정보의 이계 도함수 (second derivative) 를 계산하여, 가속하는 잠재적인 시선 타겟들에 대한 가속도 정보를

계산할 수도 있다.     실시형태들은 또한, 잠재적인 시선 타겟 속도들 및 가속도들과의 비교들을 위해 검출된

시선 타겟들 및/또는 시선 방향들에 대한 일계 및 이계 도함수 정보를 계산할 수도 있다.     실시형태들은 비

교 동작들에 적합한 포괄적인 모션 플로우들을 생성하기 위해, 인정될 바와 같이, 다양한 수학적 접근법들 중

임의의 것을 이용하여 일계 및 이계 도함수 정보를 계산할 수도 있다.

실시형태들은 의도된 시선 방향들 또는 시선 타겟들을 추론하는 것에 의한 검출된 안구 추적 데이터를, 검출된[0021]

안구 추적 데이터 속성들에 실질적으로 매칭하는 포지션들, 속도들, 및/또는 가속도들을 갖는 물리적 세계 내의

잠재적인 시선 타겟들의 것들인 것으로 변경할 수도 있다.     예를 들어, 실시형태들은 검출된 시선 타겟 포지

션들  및/또는  그의  일계  및  이계  도함수에  실질적으로  매칭하는,  실질적으로  매칭하는  예상된  시선  타겟

포지션, 예상된 시선 타겟 속도, 및/또는 예상된 시선 타겟 가속도를 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟을 선택할

수도 있다.     실시형태들은 선택된 시선 타겟들의 포지션들을 포함하는 변경된, 정확도 개선된 시선 타겟 정

보를 생성하기 위해 검출된 시선 타겟들을 변경할 수도 있다.

도 1 은 본 개시물의 적어도 일부 실시형태들에 따라 배열된, 사용자가 착용하고 있는 예시적인 헤드 장착 디바[0022]

이스를 예시하는 다이어그램이다.     도 1 은 사용자 (150), 사용자 (150) 가 착용하고 있는 헤드 장착 디바이

스 (100), 검출된 시선 타겟 (141), 및 선택된 시선 타겟 (142) 을 예시한다.     헤드 장착 디바이스 (100) 는

컴퓨터 (101), 디지털 카메라 (102), 및 안구-대향 (eye-facing) 센서 (103) 를 포함한다.     헤드 장착 디바

이스 (100) 는 또한 렌즈 또는 다른 뷰 옵틱스 (110) 를 포함하지만, 뷰 옵틱스 (110) 는 일부 실시형태들에서

생략될 (포함되지 않을) 수도 있다.     도 1 에서, 안구-대향 센서 (103) 는 사용자 (150) 의 안구에 대한 실

시간 시선 방향 정보를 검출하도록 적응될 수도 있다.     디지털 카메라 (102) 는 사용자 (150) 의 적어도 하

나의 안구에 의해 보이는 장면, 예를 들어, 검출된 시선 타겟 (141) 및 선택된 시선 타겟 (142) 을 포함하는 장

면으로부터 실시간 디지털 장면 정보를 캡처하도록 배향될 수도 있다.     예시적인 장면은 도 2 에 예시된다.

도 2 는 본 개시물의 적어도 일부 실시형태들에 따라 배열된, 잠재적인 시선 타겟들, 검출된 시선 타겟, 및 그[0023]

의 모션을 포함하는 장면을 예시하는 다이어그램이다.     도 2 는 예를 들어, 디지털 카메라 (102) 에 의해 실

시간 비디오로서 캡처될 수도 있는 장면 (200) 을 예시한다.     장면 (200) 은 잠재적인 시선 타겟 (201), 잠

재적인 시선 타겟 (202), 잠재적인 시선 타겟 (203), 및 잠재적인 시선 타겟 (204) 을 포함한다.

잠재적인 시선 타겟 (201)  은 잠재적인 시선 타겟 (201)  으로부터 연장되는 모션 벡터에 의해 예시된 모션[0024]

M(F1)  을  가질  수도  있다.      잠재적인  시선  타겟  (201)  은  장면  (200)  내의  예시적인  이동하는  시선

타겟이며,  잠재적인 시선 타겟 (201)  은 예를 들어 비교적 일정한 속도 및 가속도 없음을 보일 수도 있다.

잠재적인 시선 타겟 (202) 은 모션 M(F2) 을 가질 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟 (202) 은 장면 (200) 내

의 예시적인 정지된 시선 타겟이며, 잠재적인 시선 타겟 (202) 은 실질적으로 속도 또는 가속도 없음을 보일 수

도 있다.     잠재적인 시선 타겟 (203) 은 모션 M(F3) 을 가질 수도 있으며, 잠재적인 시선 타겟 (204) 은 모

션 M(F4) 을 가질 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟들 (203 및 204) 은 장면 (200) 내의 예시적인 가속하는

시선 타겟들이며, 잠재적인 시선 타겟들 (203 및 204) 은 속도들의 변화를 보일 수도 있다.

4 개의 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 은 장면 (200) 내에서, 예시적인 포지션들에서 및 예시적인 모션[0025]

들을 가지고 예시된다.     그러나, 장면들은 인정될 바와 같이, 임의의 포지션들에서 및 임의의 모션들을 보이

는 임의의 수의 잠재적인 시선 타겟들을 포함할 수도 있다.     용어 "모션" 은 본 명세서에서 사용한 바와 같

이 속도, 가속도, 또는 양자를 나타낸다.
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도 2 는 또한, 검출된 시선 타겟 (141) 으로부터 연장되는 모션 벡터들에 의해 예시된, 장면 (200) 내의 예시적[0026]

인 시선 타겟 포지션에서 및 예시적인 검출된 타겟 모션 M(DT) 을 보이는 검출된 시선 타겟 (141) 을 예시한다.

   M(DT) 은 예를 들어, 예시된 모션 벡터들에 따른 속도의 변화를 포함하는 장면 (200) 내의 가속도를 보일 수

도 있다.     그러나, 시선 타겟 (141) 은 디지털 카메라 (102) 에 의해 캡처된 바와 같은 장면 (200) 의 부분

이 아니며, 장면 (200) 내의 시선 타겟 (141) 포지션 및 모션은 안구-대향 센서 (103) 에서 검출된 실시간 시선

방향 정보로부터 도출될 수도 있다.     도 2 는 또한, 장면 (200) 내의 선택된 시선 타겟 (142) 을 예시하며,

여기서 컴퓨터 (101) 는 예를 들어, 잠재적인 시선 타겟 (204) 을 선택된 시선 타겟 (142) 으로서 선택할 수도

있다.

컴퓨터 (101) 는 예를 들어 도 3 과 관련하여 설명한 바와 같이, 메모리에 저장되고 프로세서에 의해 실행가능[0027]

한 안구 추적 정확도 인핸서 (eye tracking accuracy enhancer) 를 갖추고 있을 수도 있다.     일부 실시형태

들에서, 안구 추적 정확도 인핸서는 : 안구-대향 센서 (103) 로부터 실시간 시선 방향 정보를 수신하고; 디지털

카메라 (102) 로부터 (예를 들어, 장면 (200) 으로부터의) 실시간 디지털 장면 정보를 수신하고; 안구-대향 센

서 (103) 로부터의 시선 방향 정보에 기초하여, 예를 들어, 장면 (200) 내의 검출된 시선 타겟 (141) 포지션,

속도 및/또는 가속도를 결정함으로써, 장면 (200) 으로부터 실시간 디지털 장면 정보 내의 검출된 시선 타겟

(141) 을 결정하고; 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 을 식별하기 위해 장면 (200) 으로부터 실시간 디지

털 장면 정보를 분석하고; 식별된 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 중에서 잠재적인 시선 타겟 (204) 을

선택하며; 그리고 적어도 선택된 시선 타겟 (142) 의 포지션(들)을 포함하도록 시선 타겟 (141) 을 변경하도록

구성될 수도 있다.     일단 선택된 시선 타겟 (142) 이 확립되면, 선택된 시선 타겟 (142) 은 다양한 애플리케

이션들, 예를 들어, 디스플레이를 위한 AR 정보를 결정하는 것 및/또는 선택된 시선 타겟 (142) 을 컴퓨팅 디바

이스 (101) 의 기능들을 제어하기 위한 사용자 입력으로서 적용하는 것 중 임의의 것을 위해 이용될 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 안구-대향 센서 (103) 로부터의 시선 방향 정보에 기초하여 장면 (200) 으로부터 실시간[0028]

디지털 장면 정보 내의 검출된 시선 타겟 (141) 을 결정하는 것은 검출된 시선 방향들을 장면 (200) 에 투영하

기 위해 삼각법, 기하학 등의 수학적 원리들을 적용하는 것을 포함할 수도 있다.     예를 들어, 컴퓨터 (101)

는 장면 (200) 의 중앙에 중심점 (x=0, y=0) 을 갖는 좌표 시스템에서, 검출된 시선 타겟 (141) 의 x, y 좌표들

을 계산할 수도 있다.     실시형태들은, 예를 들어 탄젠트 또는 코탄젠트 함수들, 또는 그의 수학적 등가물들

을 이용할 수도 있으며, 여기서 검출된 시선 방향 정보의 x 및 y 컴포넌트들 θx 및 θy 는 기지의 인접한 삼각

형 레그 거리 (triangle leg distance) (D), 예를 들어 사용자 (150) 의 안구로부터 뷰 옵틱스 (110) 까지의

거리와 함께, 각각 x 및 y 각각의 해를 구하는데 이용될 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 안구-대향 센서

(103) 로부터의 시선 방향 정보에 기초하여 장면 (200) 으로부터 실시간 디지털 장면 정보 내의 검출된 시선 타

겟 (141) 을 결정하는 것은, 일 리스트의 시선 방향들, 예를 들어 안구 각도들, 및 대응하는 시선 타겟 포지션

들을 이용하여 달성될 수도 있으며, 여기서 실시형태들은 검출된 시선 방향들에 대응하는 시선 타겟 포지션들을

룩업할 수도 있다.     더욱이, 실시형태들은 예를 들어, 장면 (200) 으로부터 캡처된 다수의 비디오 프레임들

을 가로지른 시선 타겟 포지션들로부터 도출된 시선 타겟 벡터 히스토리들에 기초하여 시선 타겟 속도들 및/또

는 가속도들을 결정할 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 시선 타겟 속도들 및/또는 가속도들은 안구 기계 모델 시뮬레이터 (eye mechanical model[0029]

simulator) 를 이용하여 비교될 수도 있다.     눈의 모션은 대략 지연을 가지고 있는 피드백 루프에 의해 드라

이빙된 2 차 스프링-질량 시스템이다.     이것은 타겟들이 속도를 변화시킬 때 가속하는 오브젝트를 래깅하고

오버슈트하는 가시적인 상승 시간들로서 나타낼 수도 있다.     따라서, 예를 들어, 장면 (200) 내의 M(DT) 은

비교를 위해 검출된 시선 방향을 엄격하게 적용하는 "원시 (raw)" M(DT) 함수를 이용하기 보다는, 사용자 (150)

가 주시하는 잠재적인 시선 타겟의 가능성있는 모션을 반영하도록 안구 기계 모델 시뮬레이터의 동작에 의해 조

정될 수도 있다.

본 명세서에서 설명한 바와 같이, 일부 실시형태들은 캡처된 장면 좌표 공간보다는, 안구 방향 좌표 공간에서[0030]

동작할 수도 있다.     예를 들어, 장면 (200) 내의 검출된 시선 타겟 (141) 을 결정하는 대신에, 실시형태들은

잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 과 연관되는 예상된 시선 방향들을 결정할 수도 있다.     이러한 실시형

태들은 또한, 예를 들어, 래그, 오버슈트, 및/또는 다른 기계적 아티팩트들을 포함한, 잠재적인 시선 타겟들

(201 내지 204) 각각을 뒤따르도록 예상된 안구 움직임들을 시뮬레이션하기 위해, 안구 기계 모델 시뮬레이터를

이용할 수도 있다.     기술적 접근법에 상관없이, 실시형태들은 안구-대향 센서 (103) 로부터의 안구 추적 정

보 및 그의 변화들을 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 의 포지션들, 속도들 및/또는 가속도들과 비교하여

사용자 (150) 가 주시하고 있을 가능성이 가장 클 수도 있는 장면 (200) 내의 잠재적인 시선 타겟을 선택할 수
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도 있다.

컴퓨터 (101) 는 일 예로, 본 명세서에서 개시한 바와 같은 SURF, SIFT, 및/또는 KLT 타입 알고리즘들과 같이,[0031]

장면 (200) 내의 이미지 또는 비디오 데이터에서의 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 을 식별하기 위해 다

양한 알고리즘들을 적용할 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 컴퓨터 (101) 는 장면 (200) 으로부터 디지털

장면 정보를 분석하고 이로써 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 일 수도 있는 오브젝트들을 식별하기 위해

오브젝트 인식을 적용할 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 컴퓨터 (101) 는 적어도 부분적으로 관련 그래픽

특징들의 세트들을 식별함으로써 장면 (200) 으로부터 디지털 장면 정보를 분석할 수도 있으며, 관련 그래픽 특

징들의 각각의 세트는 예를 들어 잠재적인 시선 타겟, 이를 테면 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 중 하나

를 포함한다.

컴퓨터 (101) 는 예를 들어, 검출된 시선 타겟 (141) 포지션, 속도, 및/또는 가속도를 잠재적인 시선 타겟들[0032]

(201 내지 204) 의 포지션들, 속도들, 및/또는 가속도들과 비교함으로써 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204)

중에서 선택된 시선 타겟 (142) 을 선택할 수도 있다.      예를 들어, 일부 실시형태들에서, 선택된 시선 타겟

(142) 은 장면 (200) 으로부터의 디지털 장면 정보 내에, 특징 포지션을 가질 수도 있으며, 이는 검출된 시선

타겟 (141) 을 둘러싸는 오차 경계 이내일 수도 있다.     오차 경계들은 안구-대향 센서 (103) 의 정확도, 카

메라 이미지와 안구 간의 정렬, 및/또는 검출된 시선 타겟 (141) 을 장면 (200) 에 맵핑하는데 이용된 계산들에

의존할 수도 있다.     오차 경계들은 검출된 시선 타겟 (141) 이 변경될 수도 있는 검출된 시선 타겟 (141) 을

둘러싸는 구역을 정의할 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 선택된 시선 타겟 (142) 은 더욱이 검출된 시선

타겟  (141)  속도에  실질적으로  매칭하는  시선  타겟  속도를  갖는  이동하는  시선  타겟을  포함할  수도  있다.

일부 실시형태들에서, 선택된 시선 타겟 (142) 은 더욱이 검출된 시선 타겟 (141) 가속도에 실질적으로 매칭하

는 시선 타겟 가속도를 갖는 가속하는 시선 타겟을 포함할 수도 있다.

일부 잠재적인 실세계 시나리오들에서, 여러 잠재적인 시선 타겟들은 시선 타겟 오차 경계들 이내의 포지션들은[0033]

물론, 적어도 검출된 시선 타겟 속도들 및/또는 가속도들과 유사한 속도들 및/또는 가속도들을 보일 수도 있다.

   따라서, 실시형태들은 여러 가능한 후보들 중에서 적절한 잠재적인 시선 타겟을 선택하기 위한 기법들을 적

용할 수도 있다.     컴퓨터 (101) 는 예를 들어, 다수의 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 에 가중치들을

동적으로 할당할 수도 있다.     컴퓨터 (101) 는 잠재적인 시선 타겟을 선택하기 위해 동적으로 할당된 가중치

들을 이용할 수도 있다.     예를 들어, 컴퓨터 (101) 는 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지 204) 각각에, 검출된

시선 타겟 (141) 에 대한 그들의 근접성들에 따라 가중치들을 할당할 수도 있으며, 여기서 더 강한 가중치들은

더 밀접하게 근접한 잠재적인 시선 타겟들에 적용된다.     컴퓨터 (101) 는 잠재적인 시선 타겟들 (201 내지

204) 각각에, 잠재적인 시선 타겟 속도들 및/또는 가속도들과 검출된 시선 타겟 (141) 의 속도 및/또는 가속도

간의 매치 정도에 따라 가중치들을 할당할 수도 있으며, 여기서 더 강한 가중치들은 더 밀접하게 매칭하는 속도

들 및/또는 가속도들을 갖는 잠재적인 시선 타겟들에 적용된다.     가장 강한 가중된 잠재적인 시선 타겟이 그

후 선택된 시선 타겟 (142) 으로서 선택될 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 가속도 매치들은 상대적으로 더 강한 범위의 가중치들과 연관될 수도 있는 한편, 속도 매[0034]

치들은 중간 범위의 가중치들과 연관될 수도 있고, 포지션 매치들은 상대적으로 더 약한 범위의 가중치들과 연

관될 수도 있다.     컴퓨터 (101) 는 이로써 잠재적인 시선 타겟들이 검출된 시선 타겟 (141) 의 모션들에 매

칭하는 모션들을 보일 때 잠재적인 시선 타겟 선택의 정확도를 증가시킬 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 컴퓨터 (101) 는, 실시간 시선 방향 정보 및 실시간 디지털 장면 정보가 컴퓨터 (101) 에[0035]

서 수신될 때 실시간으로 선택된 시선 타겟 (142) 과 같은 선택된 시선 타겟들을 계속 출력하기 위해 실시간으

로 안구-대향 센서 (103) 로부터의 실시간 시선 방향 정보 및 디지털 카메라 (102) 로부터의 실시간 디지털 장

면 정보를 프로세싱할 수도 있다.     다른 실시형태들에서, 컴퓨터 (101) 는, 그래도 아직은 실시간이 아닌 다

른 애플리케이션들에 유용한 것으로 입증할 수도 있는 선택된 시선 타겟들을 결정하기 위해, 즉 실시간으로가

아닌 나중에, 수신된 시선 방향 정보 및 디지털 장면 정보를 저장 및 프로세싱할 수도 있다는 것이 인정될 것이

다.

일부 실시형태들에서, 디지털 카메라 (102) 는 다수의 상이한 프레임 레이트들 또는 해상도들에서 비디오를 캡[0036]

처하도록 적응될 수도 있다.     예를 들어, 디지털 카메라 (102) 는 디폴트 프레임 레이트 및/또는 디폴트 해

상도를 가질 수도 있지만, 컴퓨터 (101) 는 다른 프레임 레이트들 및/또는 해상도들에서 디지털 카메라 (102)

를 동작시키기 위해 디지털 카메라 (102) 디폴트 설정들을 조정하도록 적응될 수도 있다.     컴퓨터 (101) 는

본 개시물에 따른 디지털 장면 정보를 캡처하는 것과 관련한 이용을 위해 적절하게 디지털 카메라 (102) 프레임
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레이트들 및/또는 해상도들을 조정하도록 적응될 수도 있다.     예를 들어, 컴퓨터 (101) 는 감소된 프레임 레

이트 및/또는 감소된 해상도, 예를 들어 디폴트 프레임 레이트 또는 해상도보다 더 낮은 프레임 레이트 또는 해

상도에서 디지털 카메라 (102) 를 동작시킴으로써 헤드 장착 디바이스 (100) 의 배터리 수명을 보존하도록 적응

될 수도 있다.     전력이 제한되고 있지 않고 및/또는 정확도가 다른 무엇보다 중요한 애플리케이션들에서, 컴

퓨터 (101) 는 개선된 프레임 레이트 및/또는 개선된 해상도, 예를 들어 디폴트 프레임 레이트 또는 해상도보다

더 높은 프레임 레이트 또는 해상도에서 디지털 카메라 (102) 를 동작시키도록 적응될 수도 있다.     일부 실

시형태들에서, 컴퓨터 (101) 는 사용자의 안구의 움직임의 속도 및 빈도 및/또는 환경 또는 그 환경 내의 잠재

적인 시선 타겟들의 움직임의 속도 및 빈도에 따라 프레임 레이트 및/또는 해상도를 변화시키도록 적응될 수도

있다.

도 3 은 본 개시물의 적어도 일부 실시형태들에 따라 배열된, 헤드 장착 디바이스 내에 통합된 컴퓨터의 하나의[0037]

예로서의 컴퓨팅 디바이스의 블록 다이어그램이다.     매우 기본 구성 (301) 에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는

하나 이상의 프로세서들 (310) 및 시스템 메모리 (320) 를 포함할 수도 있다.     메모리 버스 (330) 는 프로세

서 (310) 와 시스템 메모리 (320) 간에 통신하기 위해 이용될 수도 있다.

원하는 구성에 의존하여, 프로세서 (310) 는 마이크로프로세서 (μP), 마이크로제어기 (μC), 디지털 신호 프로[0038]

세서 (DSP),  또는 이들의 임의의 조합을 포함하지만 이들에 한정되지 않는 임의의 타입의 것일 수도 있다.

프로세서 (310) 는 레벨 1 캐시 (311) 및 레벨 2 캐시 (312) 와 같은 하나 이상의 레벨들의 캐싱, 프로세서 코

어 (313), 및 레지스터들 (314) 을 포함할 수도 있다.     프로세서 코어 (313) 는 산술 논리 유닛 (ALU), 부동

소수점 유닛 (FPU),  디지털 신호 프로세싱 코어 (DSP  코어), 또는 이들의 임의의 조합을 포함할 수도 있다.

 메모리 제어기 (315) 는 또한, 프로세서 (310) 와 함께 이용될 수도 있고, 또는 일부 구현들에서, 메모리 제어

기 (315) 는 프로세서 (310) 의 내부 부분일 수도 있다.

원하는 구성에 의존하여, 시스템 메모리 (320) 는 휘발성 메모리 (이를 테면 RAM), 비휘발성 메모리 (이를 테면[0039]

ROM, 플래시 메모리 등), 또는 이들의 임의의 조합을 포함하지만 이들에 한정되지 않는 임의의 타입의 것일 수

도 있다.     시스템 메모리 (320) 는 통상 오퍼레이팅 시스템 (321), 하나 이상의 애플리케이션들 (322), 및

프로그램 데이터 (325) 를 포함한다.     일부 실시형태들에서, 오퍼레이팅 시스템 (321) 은 가상 머신 매니저

(Virtual Machine Manager; VMM) 에 의해 관리되는 가상 머신을 포함할 수도 있다.     애플리케이션들 (322)

은 예를 들어, 본 명세서에서 설명한 바와 같은 안구 추적 정확도 인핸서 모듈(들) (323) 을 포함할 수도 있다.

   프로그램 데이터 (325) 는 예를 들어, 안구-대향 센서 (103) 로부터 수신될 수도 있는 바와 같은 실시간 시

선 방향 정보 (326), 예를 들어, 디지털 카메라 (102) 로부터 수신될 수도 있는 바와 같은 실시간 디지털 장면

정보 (327), 및 실시간 디지털 장면 정보 (327) 로부터 추출될 수도 있는 잠재적인 시선 타겟들 (328) 을 각각

포함할 수도 있다.

컴퓨팅 디바이스 (300) 는 추가적인 특징들 또는 기능성, 및 기본 구성 (301) 과 임의의 요구된 디바이스들 및[0040]

인터페이스들 간의 통신들을 용이하게 하기 위한 추가적인 인터페이스들을 가질 수도 있다.     예를 들어, 버

스/인터페이스 제어기 (340) 는 저장 인터페이스 버스 (341) 를 통해 기본 구성 (301) 과 하나 이상의 데이터

저장 디바이스들 (350) 간의 통신들을 용이하게 하는데 이용될 수도 있다.     데이터 저장 디바이스들 (350)

은 착탈식 저장 디바이스들 (351), 비착탈식 저장 디바이스들 (352), 또는 이들의 조합일 수도 있다.     착탈

식 저장 및 비착탈식 저장 디바이스들의 예들은 몇몇만 예로 들자면, 플렉시블 디스크 드라이브들 및 하드-디스

크 드라이브들 (HDD) 과 같은 자기 디스크 디바이스들, 콤팩트 디스크 (CD) 드라이브들 또는 디지털 다기능 디

스크 (DVD) 드라이브들과 같은 광 디스크 드라이브들, 솔리드 스테이트 드라이브들 (SSD), 및 테이프 드라이브

들을 포함한다.     예시적인 컴퓨터 저장 매체들은 컴퓨터 판독가능 명령들, 데이터 구조들, 프로그램 모듈들,

또는 다른 데이터와 같은 정보의 저장을 위한 임의의 방법 또는 기술로 구현된 휘발성 및 비휘발성, 착탈식 및

비착탈식 매체들을 포함할 수도 있다.

레벨 1 캐시 (311), 레벨 2 캐시 (312), 시스템 메모리 (320), 착탈식 저장 디바이스 (351), 및 비착탈식 저장[0041]

디바이스 (352) 는 모두 컴퓨터 저장 매체들의 예들이다.     컴퓨터 저장 매체들은 RAM, ROM, EEPROM, 플래시

메모리 또는 다른 메모리 기술, CD-ROM, 디지털 다기능 디스크들 (DVD) 또는 다른 광 저장부, 자기 카세트들,

자기 테이프, 자기 디스크 저장 또는 다른 자기 저장 디바이스들, 또는 원하는 정보를 저장하는데 이용될 수도

있고 컴퓨팅 디바이스 (300) 에 의해 액세스될 수도 있는 임의의 다른 매체를 포함하지만 이들에 한정되지 않는

다.     임의의 이러한 컴퓨터 저장 매체들은 디바이스 (300) 의 부분일 수도 있다.

컴퓨팅 디바이스 (300) 는 또한 버스/인터페이스 제어기 (340) 를 통한 다양한 인터페이스 디바이스들 (예를 들[0042]
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어, 출력 인터페이스들, 주변장치 인터페이스들, 및 통신 인터페이스들) 로부터 기본 구성 (301) 으로의 통신을

용이하게 하기 위한 인터페이스 버스 (342) 를 포함할 수도 있다.     예시적인 출력 디바이스들 (360) 은 그래

픽스 프로세싱 유닛 (361) 및 오디오 프로세싱 유닛 (362) 을 포함하며, 이들은 하나 이상의 A/V 포트들 (363)

을 통해 디스플레이 또는 스피커들과 같은 다양한 외부 디바이스들에 통신하도록 구성될 수도 있다.     예시적

인 주변장치 인터페이스들 (370) 은 직렬 인터페이스 제어기 (371) 또는 병렬 인터페이스 제어기 (372) 를 포함

할 수도 있으며, 이들은 하나 이상의 I/O 포트들 (373) 을 통해 디지털 카메라 (102), 안구-대향 센서 (103),

및/또는 다른 출력 디바이스들 (예를 들어, 키보드, 마우스, 펜, 음성 입력 디바이스, 터치 입력 디바이스 등)

또는 다른 주변장치 디바이스들 (예를 들어, 프린터, 스캐너 등) 과 같은 디바이스들과의 유선이나 무선 연결들

을 통하여 통신하도록 구성될 수도 있다.     다른 종래의 I/O 디바이스들, 이를 테면 마우스, 키보드 등도 물

론 연결될 수도 있다.     예시적인 통신 디바이스 (380) 는 네트워크 제어기 (381) 를 포함하며, 이는 하나 이

상의 통신 포트들 (382) 을 통한 네트워크 통신을 통해 하나 이상의 다른 컴퓨팅 디바이스들 (390) 과의 통신들

을 용이하게 하도록 배열될 수도 있다.

컴퓨터 저장 매체들은 통신 매체들의 하나의 예일 수도 있다.     통신 매체들은 통상 컴퓨터 판독가능 명령들,[0043]

데이터 구조들, 프로그램 모듈들, 또는 변조된 데이터 신호에서의 다른 데이터, 이를 테면 캐리어파 또는 다른

전송 메커니즘에 의해 구현될 수도 있고, 임의의 정보 전달 매체들을 포함할 수도 있다.     "변조된 데이터 신

호" 는 그 특징들 중 하나 이상이 신호에서의 정보를 인코딩하도록 하는 방식으로 설정 또는 변화된 신호일 수

도 있다.     한정 없이 일 예로, 통신 매체들은 유선 매체들, 이를 테면 유선 네트워크 또는 직접 유선 연결,

및 무선 매체들, 이를 테면 음향, 무선 주파수 (RF), 적외선 (IR), 및 다른 무선 매체들을 포함할 수도 있다.

컴퓨팅 디바이스 (300) 는 도 1 에 예시한 바와 같은 헤드 장착 디바이스 내에 통합된 컴퓨터로서 구현될 수도[0044]

있다.     컴퓨팅 디바이스 (300) 는 도 1 에 예시한 바와 같은 헤드 장착 디바이스의 외부에 있지만, 그래도

아직은 그로부터 실시간 시선 방향 정보 (326) 및 실시간 디지털 장면 정보를 수신하기 위하여 이러한 헤드 장

착 디바이스와 유선 또는 무선 통신하고 있는 컴퓨터로서 구현될 수도 있다.     예를 들어, 컴퓨팅 디바이스

(300) 는 랩톱 컴퓨터 및 비-랩톱 컴퓨터 구성들 양자, 또는 데이터 센터 내의 서버를 포함하는 개인용 또는 업

무용 컴퓨터로서 구현될 수도 있다.     컴퓨팅 디바이스 (300) 가 실시간으로 존재하지 않는 시선 방향 정보

및 디지털 장면 정보를 이용하여, 실시간 이외의 방식으로 동작하는 실시형태들이 또한 본 개시물에 따라 설계

될 수도 있다.

도 4 는 본 개시물의 적어도 일부 실시형태들에 따라 배열된, 예시적인 안구 추적 방법을 예시하는 플로우 다이[0045]

어그램이다.     예시적인 플로우 다이어그램은 방법에서 수행될 수도 있는 바와 같은 동작들, 컴퓨팅 디바이스

(300) 내의 기능적 모듈들, 및/또는 컴퓨터 판독가능 매체 (450) 상에 기록될 수도 있는 바와 같은 명령들을 표

현하는 블록들 (401 내지 407) 에 의해 예시한 바와 같은 하나 이상의 동작들/모듈들을 포함할 수도 있다.

도 4 에서, 블록들 (401 내지 407) 은 예를 들어, 블록 (401) 이 처음이고 블록 (407) 이 마지막인 상태로 순차[0046]

적으로 수행되는 블록들을 포함하는 것으로 예시된다.     그러나, 이들 블록들은 특정 실시형태들에 적합하도

록 편리하게 재배열될 수도 있고 이들 블록들 또는 그 부분들이 일부 실시형태들에서 동시에 수행될 수도 있다

는 것이 인정될 것이다.     또한, 일부 예들에서, 다양한 블록들은 제거, 추가적인 블록들로 분할, 및/또는 다

른 블록들과 조합될 수도 있다는 것이 인정될 것이다.

도 4 는 컴퓨팅 디바이스 (300) 가 안구 추적을 행할 수도 있는 예시적인 방법을 예시하며, 여기서 안구-대향[0047]

센서로부터의 안구 추적 데이터는, 장면 분석을 수행하는 것, 잠재적인 시선 타겟들의 선택, 및 안구 추적 데이

터의 변경에 의해, 그 정확도를 증가시키기 위해 향상될 수도 있다.

"안구-대향 센서로부터 시선 방향 정보를 수신"  블록 401  에서,  컴퓨팅 디바이스 (300)  는 안구-대향 센서[0048]

(103) 로부터, 적어도 하나의 안구, 예를 들어 사용자 (150) 의 안구에 대한 시선 방향 정보를 수신할 수도 있

다.     통합형 안구-대향 센서들을 포함하는 컴퓨팅 디바이스들은 통합형 안구-대향 센서들로부터 시선 방향

정보를 수신할 수도 있다.     외부의 안구-대향 센서들과 통신적으로 커플링된 컴퓨팅 디바이스들은 옵션으로

는 임의의 수의 중간 디바이스들 또는 네트워크 인프라스트럭처를 통해 외부의 안구-대향 센서들로부터 시선 방

향 정보를 수신할 수도 있다.     블록 401 다음에는 블록 402 가 후속될 수도 있다.

"디지털 카메라로부터 디지털 장면 정보를 수신"  블록 402  에서,  컴퓨팅 디바이스 (300)  는 디지털 카메라[0049]

(102) 로부터 디지털 장면 정보를 수신할 수도 있다.     디지털 카메라 (102) 는 블록 401 에서 추적될 수도

있는 사용자 (150)  의 안구에 의해 보이는 장면으로부터 디지털 장면 정보를 캡처하도록 배향될 수도 있다.

 통합형 디지털 카메라들을 포함하는 컴퓨팅 디바이스들은 통합형 디지털 카메라들로부터 디지털 장면 정보를
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수신할 수도 있다.     외부의 디지털 카메라들과 통신적으로 커플링된 컴퓨팅 디바이스들은 옵션으로는 임의의

수의 중간 디바이스들 또는 네트워크 인프라스트럭처를 통해, 외부의 디지털 카메라들로부터 디지털 장면 정보

를 수신할 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 블록 402 에서 디지털 카메라 (102)

의 프레임 레이트 및/또는 해상도를 조정할 수도 있고, 예를 들어 디지털 카메라 (102) 는 디폴트 프레임 레이

트 또는 디폴트 해상도를 가질 수도 있으며, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 상이한 프레임 레이트 및/또는 상이한

해상도에서 디지털 카메라 (102) 를 동작시킬 수도 있다.     블록 402  다음에는 블록 403 이 후속될 수도

있다.

"디지털 장면에서의 시선 타겟 포지션, 속도, 및/또는 가속도를 결정" 블록 403 에서, 컴퓨팅 디바이스 (300)[0050]

는 블록 401 에서 수신된 시선 방향 정보에 기초하여, 블록 402 에서 수신된 디지털 장면 정보 내의 시선 타겟

을 결정할 수도 있다.     시선 타겟을 결정하는 것은, 예를 들어 다수의 상이한 비디오 프레임들에서의 시선

타겟들을 결정하는 것 및 시선 타겟 포지션들, 속도들, 및/또는 가속도들을 포함하는 시선 타겟 벡터 히스토리

들을 결정하기 위해 대응하는 일계 및/또는 이계 도함수들을 계산하는 것을 포함할 수도 있다.     일부 실시형

태들에서, 시선 타겟을 결정하는 것은 검출된 안구 움직임들에 기초하여, 블록 402 에서 수신된 디지털 장면 정

보 내의 오브젝트의 움직임을 시뮬레이션하기 위해 안구 기계 모델 시뮬레이터를 적용하는 것을 포함할 수도 있

다.     일부 실시형태들은 시선 타겟 결정들을 생략할 수도 있고, 그 대신 예를 들어, 블록 405 에서 행해질

수도 있는 바와 같이, 안구 좌표 공간에서의 비교에 이용하기 위한 예를 들어 안구 각 방향들, 안구 각 속도들

및 안구 각 가속도들을 계산할 수도 있다.     블록 403 다음에는 블록 404 가 후속될 수도 있다.

"잠재적인 시선 타겟들 및 그들의 포지션들, 속도들, 및/또는 가속도들을 식별하기 위해 디지털 장면을 분석"[0051]

블록 404 에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 블록 402 에서 수신된 디지털 장면 정보 내의 잠재적인 시선 타겟들

을 식별하기 위해 그 디지털 장면 정보를 분석할 수도 있다.     예를 들어, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 본 명세

서에서 개시한 바와 같이 블록 402 에서 수신된 디지털 장면 정보에 오브젝트 인식 및/또는 그래픽스 분석 알고

리즘들을 적용할 수도 있다.     식별된 잠재적인 시선 타겟들은 예를 들어, 정지된 시선 타겟들, 이동하는 및/

또는 가속하는 시선 타겟들을 포함할 수도 있다.     컴퓨팅 디바이스 (300) 는 다수의 상이한 비디오 프레임들

을 가로질러 잠재적인 시선 타겟들의 포지션들을 추적할 수도 있고, 잠재적인 시선 타겟 포지션들, 속도들, 및/

또는 가속도들을 결정하기 위해 대응하는 일계 및/또는 이계 도함수들을 계산할 수도 있다.     일부 실시형태

들에서, 잠재적인 시선 타겟 포지션들, 속도들, 및/또는 가속도들은 블록 401 에서 수신된 시선 방향 정보에서

의 시선 방향을 위해 이용되는 예를 들어, 각 좌표 시스템 또는 안구 좌표 공간으로 바뀔 수도 있다.     안구

기계 모델 시뮬레이터가 잠재적인 시선 타겟 포지션들, 속도들, 및/또는 가속도들에 기초하여 안구의 움직임을

시뮬레이션하는데 이용될 수도 있다.     블록 404 다음에는 블록 405 가 후속될 수도 있다.

"검출된 시선 타겟 포지션, 속도, 및/또는 가속도에 매칭하는 잠재적인 시선 타겟을 선택" 블록 405 에서, 컴퓨[0052]

팅  디바이스  (300)  는  블록  404  에서  식별된  특징들  중에서  특징을  선택할  수도  있다.      일부

실시형태들에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 블록 404 에서 결정한 바와 같이, 포지션을 가질 수도 있는 잠재적

인 시선 타겟을 선택할 수도 있으며, 이는 블록 403 에서 결정한 바와 같이, 검출된 시선 타겟을 둘러싸는 오차

경계 이내일 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 다수의 검출된 시선 타겟 포지션들은 옵션으로는 블록 402

에서 수신된 다수의 비디오 프레임들을 가로질러, 식별된 잠재적인 시선 타겟과 연관된 다수의 잠재적인 시선

타겟 포지션들과 비교될 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 예를 들어, 실질적으

로 매칭하는 속도 및 방향을 포함하는, 검출된 시선 타겟 속도에 실질적으로 매칭하는 속도를 갖는 잠재적인 시

선 타겟을 선택할 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 예를 들어, 실질적으로 매칭

하는 크기 및 방향의 가속도를 포함하는, 검출된 시선 타겟 가속도에 실질적으로 매칭하는 가속도를 갖는 잠재

적인 시선 타겟을 선택할 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 본 명세서에서 설명

한 바와 같이, 블록 404 에서 식별된 복수의 잠재적인 시선 타겟들에 가중치들을 동적으로 할당할 수도 있고,

컴퓨팅 디바이스 (300) 는 잠재적인 시선 타겟을 선택하기 위해 동적으로 할당된 가중치들을 이용할 수도 있다.

   블록 405 다음에는 블록 406 이 후속될 수도 있다.

"검출된 시선 타겟을 변경" 블록 406 에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 블록 405 에서 선택되는, 선택된 시선 타[0053]

겟의 포지션들, 속도들, 및/또는 가속도들을 포함하도록, 예를 들어, 블록 403 에서 결정한 바와 같이, 그 포지

션들, 속도들, 및/또는 가속도들을 포함하는 검출된 시선 타겟을 변경할 수도 있다.     일부 실시형태들에서,

변경된 시선 타겟 정보는 저장 및/또는 추가 분석을 위해 다른 컴퓨터에 저장 또는 송신될 수도 있다.     일부

실시형태들에서, 블록 405 에서 선택된 잠재적인 시선 타겟을 설명하는 정보가 변경된 시선 타겟 정보와 함께

저장 또는 송신될 수도 있고, 예를 들어, 선택된 시선 타겟의 스냅샷, 또는 오브젝트를 식별하거나 예를 들어
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선택된 시선 타겟 내의 광고를 식별하는 텍스트가 변경된 시선 타겟 정보와 함께 저장 또는 송신될 수도 있다.

   블록 406 다음에는 블록 407 이 후속될 수도 있다.

"변경된 시선 타겟 정보를 적용" 블록 407 에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 안구 추적 정보가 이용될 수도 있는[0054]

임의의 애플리케이션과 관련하여 블록 406 으로부터의 변경된 시선 타겟 정보를 적용할 수도 있다.     예를 들

어, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 디스플레이를 위한 AR 정보, 이를 테면 일 예로, 변경된 시선 타겟에서의 오브젝

트를 식별하거나, 설명하거나, 그렇지 않으면 그 오브젝트와 연관된 정보를 결정하기 위해 블록 406 으로부터의

변경된 시선 타겟 정보를 이용할 수도 있다.     다른 예에서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 블록 406 으로부터의

변경된 시선 타겟 정보를 적어도 하나의 컴퓨팅 디바이스 기능을 제어하기 위한 사용자 입력으로서 적용할 수도

있다.     인정될 바와 같이 매우 다양한 다른 애플리케이션들도 가능하며, 본 개시물은 임의의 특정 애플리케

이션에 한정되지 않는다.

일부 실시형태들에서, 블록 401 내지 블록 406, 및 옵션으로는 또한 블록 407 은 실시간으로 컴퓨팅 디바이스[0055]

(300) 에 의해 수행될 수도 있으며, 즉, 블록 401 및 블록 402 에서 수신된 시선 방향 정보 및 디지털 장면 정

보는 각각 실시간 시선 방향 정보 및 실시간 디지털 장면 정보를 포함할 수도 있다.     컴퓨팅 디바이스 (300)

는 더욱이 실시간 시선 방향 정보 및 실시간 디지털 장면 정보가 수신될 때 실시간으로 블록 403 내지 블록 407

을 수행할 수도 있다.

도 5 는 본 개시물의 적어도 일부 실시형태들에 따라 배열된, 예시적인 안구 추적 정확도 인핸서를 예시하는 블[0056]

록 다이어그램이다.     도 5 는 도 3 및 도 4 와 관련하여 설명한 바와 같은 안구 추적 정확도 인핸서 (323)

에 대한 대안의 어레인지먼트로서 기능할 수도 있는 안구 추적 정확도 인핸서 (500) 를 예시한다.     안구 추

적 정확도 인핸서 (500) 는 잠재적인 시선 타겟 검출기 (510), 잠재적인 시선 타겟 선택기 (520), 속도 추출기

(530) 및 속도 추출기 (540), 가속도 추출기 (550), 필터 (560), 가속도 추출기 (570), 및 안구 기계 모델 시

뮬레이터 (580) 를 포함한다.     잠재적인 시선 타겟 선택기 (520) 는 가중된 포지션 비교기 (521), 가중된 속

도 비교기 (522), 및 가중된 가속도 비교기 (523) 를 포함한다.

도 5 에서, 잠재적인 시선 타겟 선택기 (520) 는 입력으로서 시선 좌표 스트림 (501) 을 수신할 수도 있으며,[0057]

시선 좌표 스트림 (501) 은 안구-대향 센서 (103) 로부터의 출력을 포함할 수도 있고, 또는 그 출력으로부터 도

출될 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟 선택기 (520) 는 또한, 입력으로서 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들

(502) 을 수신할 수도 있으며, 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 은 잠재적인 시선 타겟들을 식별하고

대응하는 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 을 추출하기 위해 디지털 카메라 (102) 로부터의 디지털 장

면 정보를 분석하는, 잠재적인 시선 타겟 검출기 (510) 로부터의 출력을 포함할 수도 있고, 또는 그 출력으로부

터 도출될 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟 선택기 (520) 는 출력으로서, 선택된 시선 타겟 좌표 스트림

(503) 을 생성할 수도 있고, 안구 추적 정확도 인핸서 (500) 는 선택된 시선 타겟 좌표 스트림 (503) 을 변경된

시선 좌표 스트림 (504) 으로서 적용할 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 잠재적인 시선 타겟 검출기 (510) 는 디지털 카메라 (102) 로부터 수신된 비디오 스트림[0058]

을 분석하여 그로부터 잠재적인 시선 타겟들을 추출할 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟 검출기 (510) 는 각

각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에 대한 포지션 좌표들의 스트림을 포함하는, 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림

들 (502) 을 공급할 수도 있다.     안구 추적 정확도 인핸서 (500) 는 옵션으로는 본 명세서에서 설명한 바와

같이, 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 을 임의의 원하는 좌표 공간으로 바꿀 수도 있다.     한편, 안

구 추적 정확도 인핸서 (500) 는 또한, 시선 좌표 스트림 (501) 을 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 의

좌표 공간과 동일한 좌표 공간으로 바꿀 수도 있다.     시선 좌표 스트림 (501) 은 추적되는 안구에 대한 포지

션 좌표들의 스트림을 포함할 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 가중된 포지션 비교기 (521) 는 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 각각에서의 포[0059]

지션 좌표들을 시선 좌표 스트림 (501) 에서의 포지션 좌표들과 비교할 수도 있다.     가중된 포지션 비교기

(521) 는 그 대응하는 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림의 시선 좌표 스트림 (501) 에서의 포지션 좌표들과의 근

접성에 기초하여 각각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에 가중치를 할당할 수도 있다.     가중된 포지션 비교기

(521) 는 시선 좌표 스트림 (501) 에 더 밀접하게 근접한 좌표 스트림들을 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들에

더 강한 가중치들을 할당할 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 시선 좌표 스트림 (501) 및 잠재적인 시선 타

겟 좌표 스트림들 (502) 은 시간 정보를 포함할 수도 있고, 가중된 포지션 비교기 (521) 는 다수의 상이한 시점

들에서의 포지션 좌표들을 비교하도록 적응될 수도 있다.      일부 실시형태들에서,  가중된 포지션 비교기

(521) 는 실질적으로 시선 좌표 스트림 (501) 에 대한 오차 경계 밖의 포지션 좌표들을 포함하는 좌표 스트림들
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을 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들을 제거하도록 적응될 수도 있다.     제거된 잠재적인 시선 타겟들은 안

구 추적 정확도 인핸서 (500) 에 의한 현재의 선택 동작을 위한 후보들로서 일시적으로 없어질 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 속도 추출기 (530) 는 시선 좌표 스트림 (501) 의 일계 시간 도함수 d/dt 를 계산하여 이[0060]

로써 시선 속도를 컴퓨팅하도록 적응될 수도 있다.     유사하게, 속도 추출기 (540) 는 잠재적인 시선 타겟 좌

표 스트림들 (502) 각각의 일계 시간 도함수들 d/dt 를 계산하여, 가중된 포지션 비교기 (521) 해 현재의 선택

동작으로부터 제거될 수도 있는 그 식별된 잠재적인 시선 타겟들보다는, 각각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에

대한 속도를 컴퓨팅하도록 적응될 수도 있다.

가중된 속도 비교기 (522) 는 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 각각의 계산된 속도들을 시선 좌표 스트[0061]

림 (501) 의 계산된 속도와 비교하도록 적응될 수도 있다.     가중된 속도 비교기 (522) 는 각각의 식별된 잠

재적인 시선 타겟에, 그 계산된 속도와 시선 좌표 스트림 (501) 의 계산된 속도 간의 매치 정도에 기초하여 가

중치를 할당할 수도 있다.     가중된 속도 비교기 (522) 는 시선 좌표 스트림 (501) 의 속도에 더 밀접하게 매

칭하는 속도들을 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들에 더 강한 가중치들을 할당할 수도 있다.     일부 실시형

태들에서, 가중된 속도 비교기 (522) 는 시선 좌표 스트림 (501) 의 안구 속도에 실질적으로 매칭하는 속도를

갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들에, 일반적으로 더 강한 가중치들, 예를 들어 가중된 포지션 비교기 (521) 에

의해 적용된 가중치들보다 더 강한 가중치들을 할당할 수도 있는 한편, 가중된 속도 비교기 (522) 는 다르게는

시선 좌표 스트림 (501) 의 속도에 실질적으로 매칭하지 않는 속도를 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들에 약간

의 가중치를 할당하거나 가중치를 할당하지 않을 수도 있다.     가중된 속도 비교기 (522) 는 다수의 상이한

시점들에서의 속도들을 비교하도록 적응될 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 가중된 속도 비교기 (522) 는

시선 좌표 스트림 (501) 에 대한 계산된 속도와는 실질적으로 상이한 속도들, 이를 테면, 일 예로 실질적으로

상이한 방향들, 예를 들어 90 도 차이 이상을 갖는 속도들, 또는 실질적으로 상이한 크기들, 이를 테면 일 예로

50% 의 시선 속도 이하, 또는 200% 의 시선 속도 이상을 갖는 속도들을 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들을 제

거하도록 적응될 수도 있다.

일부 실시형태들에서, 가속도 추출기 (550) 는 시선 좌표 스트림 (501) 의 이계 시간 도함수 d
2
/dt

2
 를 계산하여[0062]

시선 가속도를 컴퓨팅하도록 적응될 수도 있다.     유사하게, 가속도 추출기 (570) 는 잠재적인 시선 타겟 좌

표 스트림들 (502) 각각의 이계 시간 도함수들 d
2
/dt

2
 를 계산하여, 가중된 포지션 비교기 (521) 및/또는 가중된

속도  비교기  (522)  에  의해  현재의  선택  동작으로부터  제거될  수도  있는  그  식별된  잠재적인  시선

타겟들보다는, 각각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에 대한 가속도를 컴퓨팅하도록 적응될 수도 있다.

필터 (560) 는 가속도 추출기 (550) 로부터의 계산된 가속도 출력들을 필터링하도록 적응될 수도 있다.     일[0063]

부 경우들에서,  가속도 출력들은 유용한 비교들을 위해 너무 노이지 (noisy)  한  것으로 입증할 수도 있다.

필터 (560) 는 예를 들어, 소정의 고속 백-앤드-포스 (fast-back-and-forth) 타입 안구 가속도들을 제거하기 위

해 및/또는 "급변하는" 소규모 및 짧은 시간 프레임 안구 가속도들을 제거하면서 더 광범위한 안구 가속도 정보

를 캡처하기 위해 가속도 출력들을 평활화할 수도 있다.

안구 기계 모델 시뮬레이터 (580) 는 대응하는 식별된 잠재적인 시선 타겟들을 뒤따르는 가상적인 안구에 대한[0064]

안구 가속도들을 시뮬레이션함으로써 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 각각에 대한 계산된 가속도들을

변경하도록 적응될 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 안구 기계 모델 시뮬레이터 (580) 는 예를 들어, 래그

및 오버슈트 모션을 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 각각에 대한 계산된 가속도들에 더할 수도 있다.

   일부 실시형태들에서, 안구 기계 모델 시뮬레이터는, 가속도 추출기 (570) 와 가중된 가속도 비교기 (523)

사이의 안구 기계 모델 시뮬레이터 (580) 대신에 또는 그것에 추가하여, 속도 추출기 (540) 와 가중된 속도 비

교기 (522) 사이 및/또는 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 과 가중된 포지션 비교기 (521) 사이에 배치

될 수도 있다.

가중된 가속도 비교기 (523) 는 안구 기계 모델 시뮬레이터 (580) 에 의해 옵션으로 변경한 바와 같이, 잠재적[0065]

인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 각각의 계산된 가속도들을, 필터 (560) 에 의해 옵션으로 변경한 바와 같이,

시선 좌표 스트림 (501) 의 계산된 가속도와 비교하도록 적응될 수도 있다.     가중된 가속도 비교기 (523) 는

각각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에, 그 계산된 가속도와 시선 좌표 스트림 (501) 의 계산된 가속도 간의 매치

정도에 기초하여 가중치를 할당할 수도 있다.     가중된 가속도 비교기 (523) 는 시선 좌표 스트림 (501) 의

가속도에 더 밀접하게 매칭하는 가속도를 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들에 더 강한 가중치들을 할당할 수도

있다.     일부 실시형태들에서, 가중된 가속도 비교기 (523) 는, 시선 좌표 스트림 (501) 의 가속도에 실질적

으로 매칭하는 가속도를 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들에, 매우 강한 가중치들, 예를 들어 가중된 포지션
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비교기 (521) 및/또는 가중된 속도 비교기 (522) 에 의해 적용된 가중치들보다 더 강한 가중치들을 할당할 수도

있는 한편, 가중된 가속도 비교기 (523) 는 다르게는 시선 좌표 스트림 (501) 의 가속도에 실질적으로 매칭하지

않는 가속도를 갖는 식별된 잠재적인 시선 타겟들에 약간의 가중치를 할당하거나 또는 가중치를 할당하지 않을

수도 있다.     가중된 가속도 비교기 (523) 는 다수의 상이한 시점들에서의 가속도를 비교하도록 적응될 수도

있다.

일부 실시형태들에서, 잠재적인 시선 타겟 선택기 (520) 는 각각의 식별된 잠재적인 시선 타겟에 대해, 가중된[0066]

포지션 비교기 (521), 가중된 속도 비교기 (522), 및/또는 가중된 가속도 비교기 (523) 각각에 의해 적용된 가

중치들을 집계하도록 적응될 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟 선택기 (520) 는 가장 강한 집계 가중치를 갖

는 식별된 잠재적인 시선 타겟을 선택할 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟 선택기 (520) 는 예를 들어, 선택

된 시선 타겟에 대응하는 잠재적인 시선 타겟 좌표 스트림들 (502) 중에서 좌표 스트림을 포함하는, 선택된 시

선 타겟 좌표 스트림 (503) 을 출력할 수도 있다.     일부 실시형태들에서, 선택된 시선 타겟 좌표 스트림

(503) 은, 시선 좌표 스트림 (501) 의 변화들에 기초하여 상이한 식별된 잠재적인 시선 타겟들이 잠재적인 시선

타겟 선택기 (520) 에 의해 동적으로 선택될 때, 실시간으로, 상이한 선택된 시선 타겟 좌표 스트림들 간에 동

적으로 스위칭할 수도 있다.     안구 추적 정확도 인핸서 (500) 는, 선택된 시선 타겟 좌표 스트림 (503) 을

변경된 시선 좌표 스트림 (504) 으로서 저장하거나, 송신하거나, 그렇지 않으면 적용할 수도 있다.

도 6 은 본 개시물의 적어도 일부 실시형태들에 따라 배열된, 잠재적인 시선 타겟들, 검출된 시선 타겟, 선택된[0067]

시선 타겟, 및 선택된 시선 타겟에 대한 AR 정보를 포함하는 장면을 예시하는 다이어그램이다.     도 6 은 장

면 (600) 을 예시한다.     장면 (600) 은 모션 M(F1) 을 보이는 잠재적인 시선 타겟 (601), 모션 M(F2) 을 보

이는 잠재적인 시선 타겟 (602), 및 모션 M(F3) 을 보이는 잠재적인 시선 타겟 (603) 을 포함한다.     검출된

시선 타겟 (141) 은 모션 M(DT) 을 보일 수도 있다.     잠재적인 시선 타겟들 (601 내지 603), 검출된 시선 타

겟 (141), 및 그의 모션들은 본 명세서에서 개시한 바와 같이 획득될 수도 있고, 잠재적인 시선 타겟 (603) 은

본 명세서에서 개시된 기법들에 따라, 선택된 시선 타겟 (142) 으로서 선택될 수도 있다.

도 6 에서, 컴퓨팅 디바이스, 이를 테면 컴퓨팅 디바이스 (300) 는, 선택된 시선 타겟 (142) 에 대한 AR 정보[0068]

(610) 를 결정할 수도 있다.     예를 들어, 컴퓨팅 디바이스 (300) 의 사용자가 자동차 경주를 시청중일 때,

컴퓨팅 디바이스 (300) 는 선택된 시선 타겟 (142) 에서의 자동차를 식별하는 AR 정보를, 옵션으로는 그 자동차

에 대한 속도, 운전자, 또는 다른 정보와 함께 디스플레이할 수도 있다.     이러한 AR 정보는 컴퓨팅 디바이스

(300) 에 로컬로 저장된 정보로부터 및/또는 컴퓨터 네트워크로부터, 선택된 시선 타겟 (142) 에서의 자동차를

식별하기 위해 장면 (600) 으로부터 도출된 정보를 이용하여 취출될 수도 있다.

도 7 은 잠재적인 시선 타겟들, 검출된 시선 타겟, 및 선택된 시선 타겟을 포함하는 장면을 예시하는 다이어그[0069]

램이며, 여기서 선택된 시선 타겟은 본 개시물의 적어도 일부 실시형태들에 따라 배열된, 적어도 하나의 컴퓨팅

디바이스 기능을 제어하기 위한 사용자 입력으로서 적용될 수도 있다.     도 7 은 장면 (700) 을 예시한다.

  장면 (700) 은 잠재적인 시선 타겟 (701), 잠재적인 시선 타겟 (702), 잠재적인 시선 타겟 (703), 잠재적인

시선 타겟 (704), 잠재적인 시선 타겟 (705), 잠재적인 시선 타겟 (706), 및 잠재적인 시선 타겟 (707) 을 포함

하며, 잠재적인 시선 타겟들 (701 내지 705) 은 컴퓨팅 디바이스 디스플레이에서 디스플레이된 UI 내에 있다.

   잠재적인 시선 타겟들 (706 및 707) 은 예를 들어, 장면 (700) 내에서 식별된 다른 잠재적인 시선 타겟들을

포함한다.     잠재적인 시선 타겟들 (701 내지 707) 및 검출된 시선 타겟 (141) 은 본 명세서에서 개시한 바와

같이 획득될 수도 있으며, 잠재적인 시선 타겟 (703) 은 본 명세서에서 개시된 기법들에 따라, 선택된 시선 타

겟 (142) 으로서 선택될 수도 있다.     안구 추적 매칭은, 사용자 헤드 모션이 정지된 오브젝트들로 하여금,

안구 좌표 시스템에서의 포지션을 변화하게 할 수도 있기 때문에 안구 모션을 심지어는 정지된 오브젝트들의 시

야의 모션에 매칭시키는데 유용할 수도 있다.

도 7 에서, 컴퓨팅 디바이스, 이를 테면 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 컴퓨팅 디바이스 기능들, 예를 들어 장면[0070]

(700) 에서의 컴퓨팅 디바이스의 기능을 제어하기 위한 사용자 입력으로서 선택된 시선 타겟 (142) 을 적용할

수도 있다.     컴퓨팅 디바이스 (300) 는 예를 들어, 장면 (700) 에서의 컴퓨팅 디바이스에, 잠재적인 시선 타

겟 (703) 에서의 UI 엘리먼트를 선택하라는 커맨드를 전송할 수도 있다.     컴퓨팅 디바이스 (300) 는 장면

(700) 에서의 컴퓨팅 디바이스는 물론, UI (710) 및 그의 잠재적인 시선 타겟들을 인식하여, 컴퓨팅 디바이스

(300) 가 장면 (700) 에서의 컴퓨팅 디바이스에 적절한 UI 커맨들를 전송하는 것을 허용하도록 적응될 수도 있

다.     대안으로, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 사전에, 예를 들어, 사용자에 의해, UI (710) 및 그의 다양한 제

어들을 인식하고, 장면 (700) 에서의 컴퓨팅 디바이스와 통신하도록 구성될 수도 있다.     일부 실시형태들에

서, 컴퓨팅 디바이스 (300) 는 컴퓨팅 디바이스 (300) 에서 UI (710) 의 기능들을 복제하여 옵션으로는 컴퓨팅
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디바이스 (300) 의 기능들을 제어할 수도 있다.

시스템들의 양태들의 하드웨어와 소프트웨어 구현들 사이에는 거의 차이가 존재하지 않는다 ; 하드웨어 또는 소[0071]

프트웨어의 사용은 일반적으로 비용 대 효율 트레이드오프들을 나타내는 설계 선택이다 (그러나, 소정의 맥락들

에서는, 하드웨어와 소프트웨어의 간의 선택이 중요해질 수도 있다는 점에서 항상 그런 것은 아니다).     본

명세서에서 설명된 프로세스들 및/또는 시스템들 및/또는 다른 기술들을 유효하게 할 수도 있는 다양한 수단들

(예를 들어, 하드웨어, 소프트웨어, 및/또는 펌웨어) 이 존재하며, 선호 수단은 프로세스들 및/또는 시스템들

및/또는 다른 기술들이 효율적으로 사용되는 맥락에 따라 변할 것이다.     예를 들어, 구현자가 속도 및 정확

도가 다른 무엇보다 중요하다고 결정한다면, 그 구현자는 주로 하드웨어 및/또는 펌웨어 수단을 선택할 수도 있

으며; 가요성이 다른 무엇보다 중요하다면, 구현자는 주로 소프트웨어 구현을 선택할 수도 있으며; 또는 또 다

른 대안으로, 구현자는 하드웨어, 소프트웨어, 및/또는 펌웨어의 일부 조합을 선택할 수도 있다.

전술한 상세한 설명은 블록 다이어그램들, 플로우차트들, 및/또는 예들의 이용을 통해 디바이스들 및/또는 프로[0072]

세스들의 다양한 실시형태들을 기재하고 있다.     이러한 블록 다이어그램들, 플로우차트들, 및/또는 예들이

하나 이상의 기능들 및/또는 동작들을 포함하는 한에 있어서는, 이러한 블록 다이어그램들, 플로우차트들, 또는

예들 내의 각각의 기능 및/또는 동작이 개별적으로 및/또는 집합적으로, 다양한 하드웨어, 소프트웨어, 펌웨어,

또는 사실상 이들의 임의의 조합에 의해 구현될 수도 있다는 것이 당업자에 의해 이해될 것이다.     하나의 실

시형태에서, 본 명세서에서 설명된 요지의 여러 부분들은 주문형 집적 회로들 (ASIC들), 필드 프로그램가능 게

이트 어레이들 (FPGA들), 디지털 신호 프로세서들 (DSP들), 또는 다른 집적 포맷들을 통해 구현될 수도 있다.

   그러나, 당업자는, 본 명세서에서 개시된 실시형태들의 일부 양태들이 완전히 또는 부분적으로 집적 회로들

에서, 하나 이상의 컴퓨터들 상에서 실행되는 하나 이상의 컴퓨터 프로그램들로서 (예를 들어, 하나 이상의 컴

퓨터 시스템들 상에서 실행되는 하나 이상의 프로그램들로서), 하나 이상의 프로세서들 상에서 실행되는 하나

이상의 프로그램들로서 (예를 들어, 하나 이상의 마이크로프로세서들 상에서 실행되는 하나 이상의 프로그램들

로서), 펌웨어로서, 또는 사실상 이들의 임의의 조합으로서 등가 구현될 수도 있고, 회로부를 설계하는 것 및/

또는 소프트웨어 및 또는 펌웨어에 대한 코드를 기입하는 것이 본 개시물의 견지에서 당업자의 스킬 내에 있을

것이라는 것을 인정할 것이다.     또한, 당업자는 본 명세서에서 설명된 요지의 메커니즘들이 다양한 형태들의

프로그램 제품으로서 배포될 가능성이 있고, 본 명세서에서 설명된 요지의 예시적인 실시형태가 그 배포를 실제

로 수행하는데 이용되는 신호 베어링 매체의 특정 타입에 상관없이 적용된다는 것을 인정할 것이다.     신호

베어링 매체의 예들은, 다음 : 기록가능 타입 매체, 이를 테면 플로피 디스크, 하드 디스크 드라이브, 콤팩트

디스크 (CD), 디지털 비디오 디스크 (DVD), 디지털 테이프, 컴퓨터 메모리 등; 및 송신 타입 매체, 이를 테면

디지털 및/또는 아날로그 통신 매체 (예를 들어, 광섬유 케이블, 도파관, 유선 통신 링크, 무선 통신 링크 등)

를 포함하지만 이들에 한정되지 않는다.

당업자는 본 명세서에서 기재된 방식으로 디바이스들 및/또는 프로세스들을 설명하고, 후에 이러한 설명된 디바[0073]

이스들 및/또는 프로세스들을 데이터 프로세싱 시스템들에 통합하기 위해 엔지니어링 실무를 이용하는 것이 당

업계에서 공통적이라는 것을 인정할 것이다.     즉, 본 명세서에서 설명된 디바이스들 및/또는 프로세스들의

적어도 일부는 합당한 양의 실험을 통해 데이터 프로세싱 시스템에 통합될 수도 있다.     당업자는, 통상의 데

이터 프로세싱 시스템이 일반적으로 시스템 유닛 하우징, 비디오 디스플레이 디바이스, 휘발성 및 비휘발성 메

모리와 같은 메모리, 마이크로프로세서들 및 디지털 신호 프로세서들과 같은 프로세서들, 오퍼레이팅 시스템들,

드라이버들, 그래픽 사용자 인터페이스들, 및 애플리케이션 프로그램들과 같은 컴퓨테이션 엔티티들, 하나 이상

의 상호작용 디바이스들, 이를 테면 터치 패드 또는 스크린, 및/또는 피드백 루프들 및 제어 모터들을 포함하는

제어 시스템들 (예를 들어, 포지션 및/또는 속도를 감지하기 위한 피드백; 컴포넌트들 및/또는 양들을 이동 및/

또는 조정하기 위한 제어 모터들) 중 하나 이상을 포함한다는 것을 인정할 것이다.     통상의 데이터 프로세싱

시스템은 데이터 컴퓨팅/통신 및/또는 네트워크 컴퓨팅/통신 시스템들에서 통상 확인되는 것들과 같은 임의의

적합한 상업적으로 이용가능한 컴포넌트들을 활용하여 구현될 수도 있다.     본 명세서에서 설명된 요지는 때

로는 상이한 다른 컴포넌트들 내에 포함되거나 또는 이들과 연결된 상이한 컴포넌트들을 예시한다.     이러한

묘사된 아키텍처들은 단지 예들이며 사실은 동일한 기능성을 달성하는 많은 다른 아키텍처들이 구현될 수도 있

다는 것이 이해될 것이다.     개념적 의미로, 동일한 기능성을 달성하기 위한 컴포넌트들의 임의의 어레인지먼

트는 원하는 기능성이 달성되도록 효과적으로 "연관된다".     따라서, 특정 기능성을 달성하기 위해 본 명세서

에서 조합된 임의의 2 개의 컴포넌트들은, 아키텍처들 또는 중간 컴포넌트들과 관계없이, 원하는 기능성이 달성

되도록 서로 "연관되는" 것으로 보일 수도 있다.     마찬가지로, 이렇게 연관된 임의의 2 개의 컴포넌트들은

또한 원하는 기능성을 달성하기 위해 서로 "동작적으로 연결되는" 또는 "동작적으로 커플링되는" 것으로 보일

수도 있으며, 이렇게 연관되는 것이 가능한 임의의 2 개의 컴포넌트들은 또한 원하는 기능성을 달성하기 위해
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서로 "동작적으로 커플링가능한" 것으로 보일 수도 있다.     동작적으로 커플링가능한 것의 특정 예들은 물리

적으로 연결가능한 및/또는 물리적으로 상호작용하는 컴포넌트들 및/또는 무선으로 상호작용가능한 및/또는 무

선으로 상호작용하는 컴포넌트들 및/또는 논리적으로 상호작용하는 및/또는 논리적으로 상호작용가능한 컴포넌

트들을 포함하지만 이들에 한정되지 않는다.

본 명세서에서의 실질적으로 임의의 복수 및/또는 단수 용어들의 사용과 관련하여, 당업자는 문맥 및/또는 애플[0074]

리케이션에 적절하게 복수로부터 단수로 및/또는 단수로부터 복수로 번역할 수 있다.     다양한 단수/복수 치

환들은 명료함을 위해 본 명세서에서 분명히 기재될 수도 있다.

일반적으로, 본 명세서에서 그리고 특히 첨부된 청구항들 (예를 들어, 첨부된 청구항들의 본문들) 에서 사용되[0075]

는 용어들은 일반적으로 "개방형" 용어들 (예를 들어, 용어 "포함하는" 은 "포함하지만 한정되지 않는" 으로서

해석되어야 하고, 용어 "갖는" 은 "적어도 갖는" 으로서 해석되어야 하고, 용어 "포함한다" 는 "포함하지만 한

정되지  않는다"  로서  해석되어야  하며  등등이다)  로서  의도된다는  것이  당업자에  의해  이해될  것이다.

또한, 특정 수의 도입된 청구항 기재가 의도된다면, 이러한 의도는 청구항에서 명시적으로 기재될 것이며, 이러

한 기재의 부존재 시에는 이러한 의도가 존재하지 않는다는 것이 당업자에 의해 이해될 것이다.     예를 들어,

이해를 돕기 위한 한 수단으로서, 다음의 첨부된 청구항들은 청구항 기재들을 도입하기 위해 도입 어구들 "적어

도 하나" 및 "하나 이상" 의 사용을 포함할 수도 있다.     그러나, 이러한 어구들의 사용은 부정관사들 "a" 또

는 "an" 에 의한 청구항 기재의 도입이, 이러한 도입된 청구항 기재를 포함하는 임의의 특정 청구항을, 동일한

청구항이 도입 어구들 "하나 이상" 또는 "적어도 하나" 및 "a" 또는 "an" (예를 들어, "a" 및/또는 "an" 은 "적

어도 하나" 또는 "하나 이상" 을 의미하도록 해석되어야 한다) 과 같은 부정관사들을 포함하는 경우라도 단지

하나의 이러한 기재를 포함하는 발명들로 한정한다는 것을 의미하는 것으로 해석되지 않아야 하며; 청구항 기재

들을 도입하는데 사용된 정관사들의 사용의 경우에도 마찬가지이다.     또한, 특정 수의 도입된 청구항 기재가

명시적으로 기재되는 경우라도, 당업자는 이러한 기재가 적어도 기재된 수를 의미하는 것으로 해석되어야 한다

는 것을 인정할 것이다 (예를 들어, 다른 수식어 없이 단지 "2 기재들" 이라는 기재는 적어도 2 기재들, 또는 2

이상의 기재들을 통상 의미한다).     더욱이, "A, B, 및 C 중 적어도 하나 등" 과 유사한 약속이 사용되는 그

경우들에서, 일반적으로 이러한 구조는 당업자가 그 약속을 이해할 것이라는 의미로 의도된다 (예를 들어, "A,

B, 및 C 중 적어도 하나를 갖는 시스템" 은 A 단독, B 단독, C 단독, A 및 B 를 함께, A 및 C 를 함께, B 및 C

를  함께,  및/또는  A,  B,  및  C  를  함께  등을  갖는  시스템들을  포함할  것이지만 이들에 한정되지  않는다).

"A, B, 또는 C 중 적어도 하나 등" 과 유사한 약속이 사용되는 그 경우들에서, 일반적으로 이러한 구조는 당업

자가 그 약속을 이해할 것이라는 의미로 의도된다 (예를 들어, "A, B, 또는 C 중 적어도 하나를 갖는 시스템"

은 A 단독, B 단독, C 단독, A 및 B 를 함께, A 및 C 를 함께, B 및 C 를 함께, 및/또는 A, B, 및 C 를 함께

등을 갖는 시스템들을 포함할 것이지만 이들에 한정되지 않는다).     또한, 2 개 이상의 대안의 용어들을 제시

하는 사실상 임의의 선언적 단어 및/또는 어구는 상세한 설명, 청구항들, 또는 도면들 중 어디에 있든, 용어들

중 하나, 용어들 중 어느 하나, 또는 양자의 용어들을 포함할 가능성들을 고려하는 것으로 이해되어야 한다는

것이 당업자에 의해 이해될 것이다.     예를 들어, 어구 "A 또는 B" 는 "A" 또는 "B" 또는 "A 및 B" 의 가능성

들을 포함하는 것으로 이해될 것이다.

소정의 예시적인 기법들이 다양한 방법들, 디바이스들 및 시스템들을 이용하여 본 명세서에서 설명 및 도시되었[0076]

지만, 청구된 요지로부터 벗어남 없이, 다양한 다른 변경들이 이루어질 수도 있고, 등가물들이 대체될 수도 있

다는 것이 당업자에 의해 이해되어야 한다.     추가적으로, 본 명세서에서 설명된 중심 개념으로부터 벗어남

없이 다수의 변경들이 특정 상황을 청구된 요지의 교시들에 적응시키기 위해 이루어질 수도 있다.     따라서,

청구된 요지는 개시된 특정 예들에 한정되지 않고 이러한 청구된 요지가 또한 청부된 청구항들의 범위, 및 그

등가물들 내에 놓이는 모든 구현들을 포함할 수도 있는 것으로 의도된다.
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