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청

청  1 

운  차량  운  시  여 상  운  주시 탈 상태  단   운  시  

;

상  차량   또는 후  상  실시간    상 ;

상  차량과  보  상  운 에게 공  시   보 시 ; 

상  단 결과에 라 상  고 는  또는 후  상  상  보 시  통    어

;

 포 는 운  주시 지 .

청  2 

 1 에 어 ,

상  차량  운  생  수 는 험상  감지 보    험상  감지 ;   포 ,

상  어 는, 

상  운  주시 탈 상태  단  상  험상  감지 보  에 라, 상  고 는

 또는 후  상  상  보 시  통  는 것  운  주시 지 .

청  3 

 1 에 어 ,

상  어 는,

상  단 결과  상  운  시   보가 상  보 시 에 는 경우가  , 상  

고 는  또는 후  상  상  보 시  통  는 것  운  주시 지 .

청  4 

 1 에 어 ,

상  상 는, 차량  블랙 스 고, 

상  보 시 는, 상  차량  클러스  또는 AVN(Audio Video Navigation)  운  주시 지 .

청  5 

 4 에 어 ,

상  차량  블랙 스는,

상  클러스   상  AVN과 상    통신채  상채  는 것  운  주시

지 .
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청  6 

 2 에 어 ,

상  험상  감지 는,

상  험상  감지 보  ADAS(Advanced  Driver  Assistance  Systems)  또는 내비게   는

것  운  주시 지 .

청  7 

 1 에 어 ,

상  운  시  는,

상  운  얼  실시간  니 링 여 상  운  상태  단 는 것  운  주시 지 

.

청  8 

운  차량  운  시  여 상  운  주시 탈 상태  단 는 단계; 

상  단 결과에 라 상  차량   또는 후  상  상  차량과  보  상  운 에게 공

 시   보 시  통  는 단계;

 포 는 운  주시 지 .

청  9 

 8 에 어 ,

상  운  주시 탈 상태  단 는 단계 후에, 상  차량  운  생  수 는 험상  감지

보  여 상  운  주시가 지  단 는 단계;   포 고,

상  보 시 에 는 단계는,

상  운  주시 탈 상태  단  상  험상  감지 보  에 라, 상  차량  

또는 후  상  상  보 시  통  는 것  운  주시 지 .

청  10 

 8 에 어 ,

상  보 시 에 는 단계는,

상  단 결과  상  운  시   보가 상  보 시 에 는 경우가  , 상

차량   또는 후  상  상  보 시  통  는 것  운  주시 지 .

청  11 

 8 에 어 ,

상  보 시 는,

상  차량  클러스  또는 AVN  운  주시 지 .
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 술  야

본  운  주시 지   그 에  것 , 보다 상 게는, 운  차량 운[0001]

시  보 시 ( , 클러스 , AVN 등)에 집 여 주시 탈   험상   , 차량

 또는 후  상  운  시  는 보 시 에 직  시 여 시  동없  빠 게  또는

후  상  지  수 게 , 주시  연  보  지 여 차량  안 도  상시키  

, 운  주시 지   그 에  것 다.

 경  술

근에는 차량  스 가 갈수  , 고 능 , 고 상도   빠 게 진 고 다. [0003]

, 클러스 (cluster)  경우에는 차량  도, 연료  량, 엔진 수 등과 같  차량  상 무  악[0004]

 수 는 보들  공  뿐만 아니라, 운  편   각  비들  공 는 보  공  수

다. 또 , AVN(Audio Video Navigation)  경우에는 , 비 , 내비게  공 는 본래  능 

에 다양  능  앱  사  수 는 , 커 티드  시  비 여 고 시 보  복 도도

늘어가고 다.

러  , 운 들 특 , 운  취약계 ( , 여 운 , 보운  등)  클러스  또는 AVN  통[0005]

 운  생 는 당 보들    주시  탈 여 랜 시간 동안 당 보  주시 는

경우가 늘어날 수 다.

그런 , 에는 주시 태만   험상  알람  통  알 주는 단순 경고 능  공 여 운[0006]

 주시  복귀시키 식  안   다.  경우에는 운 가 실  험상  지 지 않  

문에, 운 가 험상 에  알람  무시 여 운  주시 복귀가 지체  수도 다.

라 , 운 는 클러스  또는 AVN  동 라도, 각  운  운 상  보다 극  지[0007]

 운   시  보  수 는 안  안  가 다. 

, 운 는 클러스  또는 AVN  고 는 시  동시키지 않 라도, 보다 빠 게 험  감지 여 [0008]

극   시  보  수 는 안  마  가 다.

술문헌

특허문헌

(특허문헌 0001) 민  공개특허공보 10-2006-0034084  [0010]

 내

결 는 과

본   운  차량 운  시  보 시 ( , 클러스 , AVN 등)에 집 여 주시[0011]

탈   험상   , 차량   또는 후  상  운  시  는 보 시 에 직

시 여 시  동없  빠 게  또는 후  상  지  수 게 , 주시  연  보 

지 여 차량  안 도  상시키  , 운  주시 지   그  공 는  다.

과  결 수단

본  실시 에  운  주시 지 는, 운  차량  운  시  여 상  운[0013]
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 주시 탈 상태  단   운  시  ; 상  차량   또는 후  상  실시간

  상 ; 상  차량과  보  상  운 에게 공  시   보 시 ; 

상  단 결과에 라 상  고 는  또는 후  상  상  보 시  통    어

;  포  수 다.

실시 에 , 상  차량  운  생  수 는 험상  감지 보    험상  감지 ;[0014]

 포 , 상  어 는, 상  운  주시 탈 상태  단  상  험상  감지 보  

에 라, 상  고 는  또는 후  상  상  보 시  통  는 것  수 다.

상  어 는, 상  단 결과  상  운  시   보가 상  보 시 에 는 경우가 [0015]

 , 상  고 는  또는 후  상  상  보 시  통  는 것  수 다.

상  상 는,  차량  블랙 스 고,  상  보 시 는,  상  차량  클러스  또는 AVN(Audio  Video[0016]

Navigation)  수 다.

상  차량  블랙 스는, 상  클러스   상  AVN과 상    통신채  상채  [0017]

는 것  수 다.

상  험상  감지 는, 상  험상  감지 보  ADAS(Advanced Driver Assistance Systems) 또는 내비게[0018]

  는 것  수 다.

상  운  시  는, 상  운  얼  실시간  니 링 여 상  운  상태  단 는 것[0019]

 수 다.

또 , 본  실시 에  운  주시 지 , 운  차량  운  시  여 상[0020]

운  주시 탈 상태  단 는 단계;  상  단 결과에 라 상  차량   또는 후  상

상  차량과  보  상  운 에게 공  시   보 시  통  는 단계;  포

 수 다.

실시 에 , 상  운  주시 탈 상태  단 는 단계 후에, 상  차량  운  생  수[0021]

는 험상  감지 보  여 상  운  주시가 지  단 는 단계;   포 고, 상

보 시 에 는 단계는, 상  운  주시 탈 상태  단  상  험상  감지 보

에 라, 상  차량   또는 후  상  상  보 시  통  는 것  수 다.

상  보 시 에 는 단계는, 상  단 결과  상  운  시   보가 상  보 시[0022]

에 는 경우가  , 상  차량   또는 후  상  상  보 시  통  는

것  수 다.

상  보 시 는, 상  차량  클러스  또는 AVN  수 다.[0023]

 과

본  운  차량 운  시  보 시 ( , 클러스 , AVN 등)에 집 여 주시 탈[0025]

 험상   , 차량   또는 후  상  운  시  는 보 시 에 직  시

여 시  동없  빠 게  또는 후  상  지  수 게 , 주시  연  보  지

여 차량  안 도  상시킬 수 다.

또 , 본  운  안   주   등  악 므  주시 태만   사고   수[0026]

다.

또 , 본  블랙 스 라   고, ADAS 시스 과 연계 여 운  시  탈  보  수[0027]

다.

도  간단  

도 1  본  실시 에  운  주시 지 에  도 ,[0029]
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도 2는 본  실시 에  운  주시 지 에  도 다.

 실시   체  내

 본  람직  실시  첨  도  참 여 상  다. 다만,    첨  도[0030]

에  본  지  릴 수 는 공지 능 또는 에  상   생략 다. 또 , 도  체

에 걸쳐 동   들  가능   동  도   나타내고 에 여야 다.

에  는 본   청 에 사  어나 단어는 통상 거나 사  미   [0031]

어 는 아니 , 는 그 신   가      어  게 

 수 다는 원 에 각 여 본  술  사상에 는 미  개  어야만 다.

라  본 에 재  실시  도 에 도시   본  가  람직   실시 에 과  뿐[0032]

고, 본  술  사상   변 는 것  아니므 , 본 원시 에 어  들  체  수 는 다

양  균등물과 변  들   수  여야 다.

첨  도 에 어   는 과 거나 생략 거나 또는 개략  도시 었 , 각  크[0033]

는 실  크   는 것  아니다. 본  첨  도 에 그 진 상  크 나 간격에 

 어지지 않는다.

 체에  어   어   "포 " 다고  , 는 특별  는 재가 없는  다[0034]

 는 것  아니라 다    포  수  미 다. 또 , 어   다  

과 "연결" 어 다고  , 는 "직  연결" 어 는 경우뿐 아니라, 그 간에 다   사

에 고 "  연결" 어 는 경우도 포 다.

단수   문맥상 게 다 게 뜻 지 않는 , 복수   포 다. "포 다" 또는 "가지다" 등[0035]

 어는 상에 재  특징, 숫 , 단계, 동 , ,  또는 들   것  재  지

는 것 지, 나 또는 그 상  다  특징들 나 숫 , 단계, 동 , ,  또는 들  

것들  재 또는 가 가능  미리 지 않는 것  어야 다.

또 ,  에  사 는  " "라는  어는  트웨어,  FPGA  또는  ASIC과  같  드웨어  [0036]

미 , " "는 어  역 들  수 다. 그 지만 " "는 트웨어 또는 드웨어에 는 미는 아니

다. " "는 어드 싱  수 는  매체에 도   수도 고 나 또는 그 상  들  재생

시키도   수도 다. 라 ,   " "는 트웨어 들, 객체지  트웨어 

들, 클래스 들  태스크 들과 같  들과, 스들, 수들, 들, 시 들,

브루틴들, 그램 드  그 트들, 드라 들, 웨어, 마 크  드, , , 스,

 들, 블들, 어 들  변수들  포 다. 들과 " "들 안에  공 는 능   

 수  들  " "들  결 거나 가  들과 " "들   리  수 다.

아래에 는 첨  도  참고 여 본  실시 에 여 본  는 술 야에  통상  지식[0037]

가진 가 게 실시  수 도  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.

, 첨  도  참 여 본  람직  실시  다.[0038]

도 1  본  실시 에  운  주시 지 에  도 다.[0039]

도 1에 도시   같 , 본  실시 에  운  주시 지 (100)는, 운  차량 운[0040]

 시  보 시 ( , 클러스 , AVN 등)에 집 여 주시 탈   험상   , 차량

  또는 후  상  운  시  는 보 시 에 직  시 여 시  동없  빠 게  또

는 후  상  지  수 게 , 주시  연  보  지 여 차량  안 도  상시킨다.

운  주시  지  (100)는  운  시  (10),  상 (20),  험상  감지 (30),  어[0041]

(40), 보 시 (50)  포 다.

운  시  (10)는 운  얼  실시간  니 링 , 운  상태  단 거나, 운[0042]
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 시  다. 러  운  시  (10)는 운  상태 경보 시스 (Driver State Warning, DSW)에

포  수 다.

, 운  시  (10)는 운  얼 에  악  수 는 눈 빡 , , 눈 감  등  수  시간[0043]

 감지 여 운  도  운  등과 같  운  상태  단 다.

또 , 운  시  (10)는 운  시  여 운 가 주시  는지  단 다.[0044]

특 , 운  시  (10)는 운  시  여 운 가 시간 동안  주시 지 않는 경우[0045]

에, 운  주시 탈  어 (40)에 알 다. , 운  시  (10)는 운  시   

보(  들어, 클러스  지  또는 AVN 지  등)도 다.

상 (20)는 라  여 운  차량   또는 후  상    다. 러  상[0046]

(20)는 차량  블랙 스(blackbox) 또는 별도   또는 후  라  여  수 다. 는 차

량  블랙 스  차량   또는  후  험상    감시 는  단 운  능만  는  것

아니라, 운   시안  지  보 는 능   도  상시킬 수 다.

 , 상 (20)는 어 (40)  어에 라 보 시 (50)  운  차량   또는 후  [0047]

상  다. , 상 (20)는 보 시 (50)  상   상채  다. 여 , 

상채  상    통신채 , (ethernet) 또는 압 차등 시그 링(Low Voltage

Differential Signaling, LVDS)  통  다. 체 , 차량  블랙 스는 차량  클러스   AVN과 

상채  다.

험상  감지 (30)는 운  생  수 는 험상  감지 여 운  지원 는 ADAS(Advanced Driver[0048]

Assistance Systems) 또는 내비게   험상  감지 보  다. , 험상  감지 (30)는

운  생  수 는 험상  감지 보  어 (40)  달 다.

여 , ADAS는 돌 험시 운 가 동  지 않아도 스스  도  거나 는 동 동[0049]

시스 (Autonomous Emergency Braking, AEB), 차  탈 시 주    차  지 는 주  보

 시스 (Lane Keep Assist System, LKAS), 사 에   도  달리 도 앞차  간격  알아  지

는 스마트 크루  컨트 (Smart Cruise Control, SCC), 사각지  돌 험  감지  안  차  변경  돕는

후  돌  지원 시스 (Active Blind Spot Detection, ABSD) 등  수 다.

또 , 내비게  는  곡  보 또는 나들 (Interchange, IC), (Junction, JC) 등  진[0050]

 보 등  공 다.

어 (40)는 운  시  (10), 상 (20), 험상  감지 (30), 보 시 (50)  연동 여 운[0051]

  시  지  보 도  다.

, 어 (40)는 운  시  (10)에   운  주시 탈 상태에 험상  감지 (30)[0052]

 험상  감지신 가 달 , 운  시   보  에 라 상 (20)에  실시

간  는 차량   또는 후  상  보 시 (50)  도  어 다.  경우는 운  시

  보가 클러스  지  또는 AVN 지  경우 다.

, 어 (40)는 험상  감지 (30)에 감지  험상  감지 보  보 시 (50)  통  는 차량[0053]

  또는 후  상에 (overlay) 여 시 다.

그런 , 어 (40)는 운  시  (10)에   운  주시 탈 상태에  험상  감지[0054]

(30)  험상  감지신 가 달  , 운  시   보가 클러스  지  또는 AVN 지  아닌

경우에 운  주시  도 는 경보  생시킨다.

보 시 (50)는 차량과  보  운 에게 공  시   보 시  클러스  또는[0055]

AVN  포 , 어 (40)  어에  상 (20)에  실시간  는 차량   또는 후

상  다. , 보 시 (50)는 차량   또는 후  상   시간 동안 순차  는

식, 차량   또는 후  상   역에 각각 는 식, 험상 에 라 차량   또는 후

 상  어느 나  상만 는 식 등과 같  다양  상  식   수 다.

또 , 보 시 (50)는 차량   또는 후  상  과 동시에 험상  감지 보도 께  수[0056]

다.
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편, 운  주시 지 (100)는 다 과 같  상 에   가능 다.[0057]

 들어,  운 가 운  내비게  에 지    험상  감지 는 경우( ,  운 가[0058]

AVN  스    험상  감지 는 경우)에, 운  주시 지 (100)는 다 과 같  동

다. 

운  주시 지 (100)는 운  시  (10)  통  운  시  가 AVN에 는 것[0059]

, 주  보  시스 (LKAS)  통  차  탈  거나 스마트 크루  컨트 (SCC)  통  

동  컷  차량  식 는 험상  시에, 상 (20)  통  실시간  는  또는

후  상  보 시 (50)  AVN  다. , 험상  감지 보는 는 상에  시

다.

처럼, 운  주시 지 (100)는 내비게   지  지 여  험 상 에 [0060]

상  AVN  통  스 ,  험  상 (스티어링  어, 브 킹 등)  스 다.

운  주시 지 (100)는 험상  지  운  체 어 감지시 지   복귀시킨

다.

또 , 차량   곡  또는 진/  근 시( , 내비게   통   험  단  ), 운[0061]

주시 지 (100)는 다 과 같  동  수 다.

운  주시 지 (100)는 운  시  (10)  통  운  시  가 AVN에 는 것[0062]

, 험상  감지 (30)에  내비게  보( , 곡 , IC, JC 등  진  근 )  수신시,

상 (20)  통    또는 후  상  보 시 (50)  AVN  다. , 내비게

보(  곡   진 에  보)는 는 상에  시 다.

또 , 차량  운  동   지 또는  , 운  주시 지 (100)는 다 과 같  동[0063]

 수 다.

운  주시 지 (100)는 스마트 크루  컨트 (SCC)  통  동  차량에    어[0064]

가 생 는 험상  시에,  상 (20)  통  실시간  는 후  상  보 시 (50)

AVN  다. , 운  주시 지 (100)는 후  상  특 시간 동안 시  후  차

량에  험  운 가 지 여  수 게 다.

도 2는 본  실시 에  운  주시 지 에  도 다.[0066]

운  주시 지  (100)는  차량  주 고   수 ,  차량  엔진 시동과 께 개시 다[0067]

(S101).

후, 운  주시 지 (100)는 운  시  니 링  여 운 가 주시  는지[0068]

단 다(S102). , 운  주시 지 (100)는 차량  운  생  수 는 험상  감지 에

라 운  주시가 지  단 다(S103).

처럼, 운  주시 지 (100)는 운 가 주시  지 않  상태에 주시가  경우에[0069]

(S102, S103), 운  시  클러스  또는 AVN 에 (S104), 운   주시  도 는 경

고  다(S105).

에, 운  주시 지 (100)는 운 가 주시  지 않  상태에 주시가  경우에[0070]

(S102, S103), 운  시  클러스  또는 AVN에 (S104), 클러스  또는 AVN  통   또는 후

 상  다(S106). , 운  주시 지 (100)는 클러스  또는 AVN  통  는 상

에 여 험상  감지 보  시  수 다(S107).  통 , 운 는 각  시  동 없  

 또는 후  상 에  상뿐만 아니라 험상  감지 보   가능 다.

 실시 에   다양  컴퓨  수단  통 여 수  수 는 그램  태  어 컴퓨[0071]

 독 가능 매체에  수 다. 상  컴퓨  독 가능 매체는 그램 ,  ,  

등  단독  또는 여 포  수 다. 상  매체에 는 그램  본  여 특별

계 고  것들 거나 컴퓨  트웨어 당업 에게 공지 어 사  가능  것  수도 다. 컴퓨  독

가능  매체  에는 드 스크,   스크    같   매체(magnetic  media),

공개특허 10-2019-0105396

- 9 -



CDROM,  DVD  같   매체(optical  media),  티컬  스크(floptical  disk)  같  -  매체

(magneto-optical media),  (ROM), 램(RAM), 래시 리 등과 같  그램  고 수 도

 특별   드웨어 가 포 다. 그램  에는 컴 러에  만들어지는 것과 같

계어  드뿐만  아니라  리  등  사  컴퓨 에   실  수  는  고  언어  드

포 다.

비  상   다양  실시 들에 는 본  신규  특징들에  맞 어 었지만, 본 [0072]

술 야에 숙달  술  가진 사람  본   어나지 않 도 상      태

  사 에  다양  삭 , 체,  변경  가능   것 다. 라 , 본  는 상  

에 보다는 첨  특허청 에  다. 특허청  균등  안  든 변  본  

에 포 다.

 

10 : 운  시     20 : 상[0074]

30 : 험상  감지     40 : 어

50 : 보 시

도

도 1
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도 2
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