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청

청  1 

어도  개   들   신  수신 는 통신 스;  

상   신  링 고, 링   신  에 지가  값 상  경우에 상   신  특징

고,  에 여 상   신  특징  상   신  별 고, 별   신

가 트에 당  상   신  원  치  검 고, 검  원  치가 복수  복수

원  치들에 는 복수  각도들  평균 각도  산 는 ;  포 는, 감시 시스 .

청  2 

청  1에 어 ,

상   신  특징  상   신  MFCC(Mel-frequency cepstral coefficients)  포 고, 

상    GMM(Gaussian  mixture  model)   HMM(Hidden  Markov  Model)   어도 나  

는, 감시 시스 .

청  3 

청  1에 어 ,

카 라 닝 민감도  택 는 사   수신 는 사  스;   포 고, 

상  는 상  사  에 여 상   신  특징    상   값  결

는, 감시 시스 .

청  4 

청  1에 어 ,

카 라 닝 민감도  택 는 사   수신 는 사  스;   포 고,

상  는 상  사  에 여 상   신  링 에 어 , 링 는 상   신

  개수  결 는, 감시 시스 .

청  5 

청  1에 어 ,

상  트  택 는 사   수신 는 사  스;   포 고, 

상  는 상  사  에 여 상  별   신 가 상  트에 당 는지 여  단

는, 감시 시스 .

청  6 

청  1에 어 ,

상  복수  원  치들에  각각  다  트가 생  경우, 상  는 상   다  트

들 간  우 순 에 비 는 가 치  과 여 상  복수  원  치들에 는 상  복수  각도들

상  평균 각도  산 는, 감시 시스 .

청  7 

청  6에 어 ,

상   다  트들  간  우 순  결 는  사   수신 는  사  스;  
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포 고, 

상  는 상  사  에 여 상  평균 각도  산 는, 감시 시스 .

청  8 

청  1에 어 ,

상  는 상   신  STFT(Short-Time Fourier Transform) 고, STFT   신  PHAT(phase

transform) 고, PHAT   신  SRP(steered response power)  산 고, SRP가 크  치  상  

원  치  검 는, 감시 시스 .

청  9 

청  8에 어 ,

 SRP  택 는 사   수신 는 사  스;   포 고, 

상  는 상  사  에 여, 상   SRP 상  상  SRP가 크  치에 여 상

원  치  산 는, 감시 시스 .

청  10 

청  1에 어 ,

상  트는 비 , 리, 폭 , 돌 ,   주 수 역   신   어도 나  포 는,

감시 시스 .

청  11 

통신 스   포 는 감시 시스  동  에 어 , 

상  통신 스에 , 어도  개   들   신  수신 는 단계;

상  에 , 상   신  링 는 단계;

상  에 , 링   신  에 지   값과 비 는 단계;

상  에 , 상  링   신  에 지가 상   값 상  경우에 상   신  특

징  는 단계;

상  에 ,  에 여 상   신  특징  상   신  별 는 단계;

상  에 , 별   신 가 트에 당 는지 여  단 는 단계;

상  에 , 상  별   신 가 상  트에 당  상   신  원  치

검 는 단계;

상  에 , 검  원  치  개수  단 는 단계; 

상  에 , 상  검  원  치가 복수  복수  원  치들에 는 복수  각도들

평균 각도  산 는 단계;  포 는, 감시 시스  동  .

청  12 

청  11에 어 ,

상   신  특징  는 단계는, 

상   신  MFCC(Mel-frequency cepstral coefficients)  는 단계 고, 

상   신  별 는 단계 에, 

상  에 , GMM(Gaussian mixture model)  HMM(Hidden Markov Model)  어도 나  

는 상    생 는 단계;   포 는, 감시 시스  동  .
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청  13 

청  11에 어 ,

상   신  특징  는 단계 에, 

사  스에 , 카 라 닝 민감도  택 는 사   수신 는 단계; 

상  에 , 상  사  에 여 상   신  특징    상   값

결 는 단계;   포 는, 감시 시스  동  .

청  14 

청  11에 어 ,

사  스에 , 카 라 닝 민감도  택 는 사   수신 는 단계;   포 고, 

상   신  링 는 단계는, 

상  사  에 여 링 는 상   신   개수  결 는 단계; 

결   개수만큼 상   신  링 는 단계;  포 는, 감시 시스  동  .

청  15 

청  11에 어 ,

사  스에 , 상  트  택 는 사   수신 는 단계;   포 고, 

상  별   신 가 상  트에 당 는지 여  단 는 단계는, 

상  사  에 여 상  별   신 가 상  트에 당 는지 여  단 는 단계 , 감

시 시스  동  .

청  16 

청  11에 어 ,

상  평균 각도  산 는 단계는, 

상  복수  원  치들에  생  각 트  동  단 는 단계; 

상  복수  원  치들에  각각  다  트가 생  경우, 상   다  트들 간  우 순

에 비 는 가 치  과 여 상  복수  원  치들에 는 상  복수  각도들  상  평균 각도

산 는 단계;  포 는, 감시 시스  동  .

청  17 

청  16에 어 ,

사  스에 , 상   다  트들 간  우 순  결 는 사   수신 는 단계;

  포 고, 

상  평균 각도  산 는 단계는, 

상  사  에 여 상  평균 각도  산 는 단계 , 감시 시스  동  .

청  18 

청  11에 어 ,

상  원  치  검 는 단계는, 

상   신  STFT(Short-Time Fourier Transform) 는 단계;

STFT   신  PHAT(phase transform) 는 단계;
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PHAT   신  SRP(steered response power)  산 는 단계; 

SRP가 크  치  상  원  치  검 는 단계;  포 는, 감시 시스  동  .

청  19 

청  18에 어 ,

사  스에 ,  SRP  택 는 사   수신 는 단계;   포 고, 

상  SRP가 크  치  상  원  치  검 는 단계는, 

상  사  에 여, 상   SRP 상  상  SRP가 크  치에 여 상  원  치  산

는 단계 , 감시 시스  동  .

청  20 

청  11에 어 ,

상  에 , 카 라  앙 각도가 상  평균 각도  치 도  카 라 닝  어 는 단계;  

포 는, 감시 시스  동  .

 

 술  야

본   에  감지 는  신  는 감시 시스   그 동  에  것 다.[0001]

 경  술

근 들어, , 보안 등 다양   건물  내 ,  또는 거리 등에 카 라들  치 는 경우가[0002]

가 고 다. 카 라들  트워크  통 여  연결 어 트워크 카 라  능  수  수 다.

또  카 라가 치   리 는 리 는 개  컴퓨  등  통 여 카 라에 여 원격  건물[0003]

나 매  등  원격지  리  수 다.

편, 카 라에  는 상 신  는 감시 시스  상 신  상에   객체가 비  객체[0004]

에  가 진 경우 또는  객체가 카 라  각  어난 경우에  객체   감시  수 없게 

다.

카 라에  는 상 신   에  감지 는  신  께 는 감시 시스  많[0005]

 계산량   감시 동  수 지 랜 시간  걸리거나, 많  리 스    문에 비

 많  드는 단  다.

술문헌

특허문헌

(특허문헌 0001) 내 등 특허공보 1243897  [0006]

 내

결 는 과

본  결 고  는 과 는 트가 생  치  여 카 라 닝  수 는 감시 시스   그[0007]

동   공 는  다.

과  결 수단

본  결 고  는 과  결    실시 에  감시 시스  어도  개   들[0008]
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  신  수신 는 통신 스;  상   신  링 고, 링   신  에 지

가  값 상  경우에 상   신  특징  고,  에 여 상   신  특징

 상   신  별 고, 별   신 가 트에 당  상   신  원  치

 검 고, 검  원  치가 복수  복수  원  치들에 는 복수  각도들  평균 각도

산 는 ;  포 다.

본 실시 에 , 상   신  특징  상   신  MFCC(Mel-frequency cepstral coefficients)  포[0009]

고, 상    GMM(Gaussian mixture model)  HMM(Hidden Markov Model)  어도 나  

  수 다.

본 실시 에 , 카 라 닝 민감도  택 는 사   수신 는 사  스;   포 고, 상[0010]

 는 상  사  에 여 상   신  특징    상   값  결  수

다.

본 실시 에 , 카 라 닝 민감도  택 는 사   수신 는 사  스;   포 고, 상[0011]

 는 상  사  에 여 상   신  링 에 어 , 링 는 상   신

  개수  결  수 다.

본 실시 에 , 상  트  택 는 사   수신 는 사  스;   포 고, 상  [0012]

는 상  사  에 여 상  별   신 가 상  트에 당 는지 여  단  수 

다.

본 실시 에 , 상  복수  원  치들에  각각  다  트가 생  경우, 상  는 상[0013]

 다  트들 간  우 순 에 비 는 가 치  과 여 상  복수  원  치들에 는 상

복수  각도들  상  평균 각도  산  수 다.

본  실시 에 ,  상   다  트들  간  우 순  결 는  사   수신 는  사[0014]

스;   포 고, 상  는 상  사  에 여 상  평균 각도  산  수 다.

본 실시 에 , 상  는 상   신  STFT(Short-Time Fourier Transform) 고, STFT   신[0015]

 PHAT(phase transform) 고, PHAT   신  SRP(steered response power)  산 고, SRP가 크

치  상  원  치  검  수 다.

본 실시 에 ,  SRP  택 는 사   수신 는 사  스;   포 고, 상  [0016]

는 상  사  에 여, 상   SRP 상  상  SRP가 크  치에 여 상  원  치

 산  수 다.

본 실시 에 , 상  트는 비 , 리, 폭 , 돌 ,   주 수 역   신   어도 [0017]

나  포  수 다.

본  결 고  는 과  결    실시 에  감시 시스  동   통신 [0018]

스   포 는 감시 시스  동  에 어 , 상  통신 스에 , 어도  개

 들   신  수신 는 단계; 상  에 , 상   신  링 는 단계; 상

 에 , 링   신  에 지   값과 비 는 단계; 상  에 , 상  

링   신  에 지가 상   값 상  경우에 상   신  특징  는 단계; 상  

에 ,  에 여 상   신  특징  상   신  별 는 단계; 상  

에 , 별   신 가 트에 당 는지 여  단 는 단계; 상  에 , 상

별   신 가 상  트에 당  상   신  원  치  검 는 단계; 상  

에 , 검  원  치  개수  단 는 단계;  상  에 , 상  검  원  치가

복수  복수  원  치들에 는 복수  각도들  평균 각도  산 는 단계;  포 다.

본 실시 에 ,  상   신  특징  는 단계는, 상   신  MFCC(Mel-frequency  cepstral[0019]

coefficients)  는  단계 고,  상   신  별 는  단계  에,  상  에  ,

GMM(Gaussian mixture model)  HMM(Hidden Markov Model)  어도 나   는 상   

생 는 단계;   포  수 다.

본 실시 에 , 상   신  특징  는 단계 에, 사  스에 , 카 라 닝 민감[0020]

도  택 는 사   수신 는 단계;  상  에 , 상  사  에 여 상  
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 신  특징    상   값  결 는 단계;   포  수 다.

본 실시 에 , 사  스에 , 카 라 닝 민감도  택 는 사   수신 는 단계;  [0021]

포 고, 상   신  링 는 단계는, 상  사  에 여 링 는 상   신  

 개수  결 는 단계;  결   개수만큼 상   신  링 는 단계;  포  수 다.

본 실시 에 , 사  스에 , 상  트  택 는 사   수신 는 단계;   포[0022]

고, 상  별   신 가 상  트에 당 는지 여  단 는 단계는, 상  사  에 여

상  별   신 가 상  트에 당 는지 여  단 는 단계  수 다.

본 실시 에 , 상  평균 각도  산 는 단계는, 상  복수  원  치들에  생  각 트  동[0023]

 단 는 단계;  상  복수  원  치들에  각각  다  트가 생  경우, 상   다

트들 간  우 순 에 비 는 가 치  과 여 상  복수  원  치들에 는 상  복수  각

도들  상  평균 각도  산 는 단계;  포  수 다.

본 실시 에 , 사  스에 , 상   다  트들 간  우 순  결 는 사  [0024]

수신 는 단계;   포 고, 상  평균 각도  산 는 단계는, 상  사  에 여 상  평균 각

도  산 는 단계  수 다.

본 실시 에 , 상  원  치  검 는 단계는, 상   신  STFT(Short-Time Fourier Transform)[0025]

는 단계; STFT   신  PHAT(phase transform) 는 단계; PHAT   신  SRP(steered response

power)  산 는 단계;  SRP가 크  치  상  원  치  검 는 단계;  포  수 다.

본 실시 에 , 사  스에 ,  SRP  택 는 사   수신 는 단계;   포 고,[0026]

상  SRP가 크  치  상  원  치  검 는 단계는, 상  사  에 여, 상   SRP

상  상  SRP가 크  치에 여 상  원  치  산 는 단계  수 다.

본 실시 에 , 상  에 , 카 라  앙 각도가 상  평균 각도  치 도  카 라 닝  어[0027]

는 단계;   포  수 다.

 과

본  실시 들에 , 트가 생  치  여 카 라 닝  수 ,  객체  [0028]

 감시  수 다.

또 ,  계산량 또는  리 스 도  객체  과  감시  수 다.[0029]

도  간단  

도 1   실시 에  감시 시스    도 다.[0030]

도 2는  실시 에  감시 시스   나타내는 블 도 다.

도 3   실시 에  감시 시스  동     흐 도 다.

도 4는  실시 에   값 결     흐 도 다.

도 5는  실시 에    생     흐 도 다.

도 6   실시 에  트 단    흐 도 다.

도 7a  도 7b는  실시 에  카 라 닝   산  각도에 여   도 다.

도 8   실시 에  복수  각도들  평균 각도 산     흐 도 다.

도 9a  도 9b는  실시 에  카 라 닝   산  각도에 여   도 다.

 실시   체  내

본  다양  변  가  수 고 여러 가지 실시  가질 수 는 , 특  실시 들  도 에 시[0031]

고 상  에 상 게 고  다. 그러나, 는 본  특  실시 태에  는 것

 아니 , 본  사상  술 에 포 는 든 변 , 균등물 내지 체물  포 는 것  
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어야 다. 본  에 어   공지 술에  체   본  지  흐릴 수 

다고 단 는 경우 그 상   생략 다.

 실시 에 , 1, 2 등  어는 다양  들  는  사  수 지만, 들  [0032]

어들에  어 는 안 다. 어들  나   다   별 는 만 사

다.

 실시 에  사  어는 단지 특  실시    사  것 , 본  는[0033]

도가 아니다. 단수   문맥상 게 다 게 뜻 지 않는 , 다수   포 다.  실시

에 , "포 다" 또는 "가지다" 등  어는 상에 재  특징, 숫 , 단계, 동 , ,  또

는 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.

본  실시 들  능  블  들  다양  처리 단계들  나타내어질 수 다. 러  능 블 들[0034]

 특  능들  실 는 다양  개수  드웨어 또는/  트웨어 들   수 다.  들어,

본  실시 들  나 상  마 크 들  어 또는 다  어 치들에  다양  능들

 실  수 는, 리, 싱, 직(logic), 룩업 블(look-up table) 등과 같  직   들

 채  수 다. 본  실시   들  트웨어 그래  또는 트웨어 들  실

 수 는 것과 사 게, 본  실시 는  , 스들, 루틴들 또는 다  그래  들

  는 다양  알고리  포 여, C, C++, (Java), 어 블러(assembler) 등과 같  

그래  또는 스크립  언어   수 다. 능  측 들  나 상  들에  실 는 알고리

  수 다. 또 , 본  실시 들   경 , 신  처리, /또는  처리 등

 여 래 술  채  수 다. 매커니 , , 수단, 과 같  어는 게 사  수 , 

계 고 물리  들  는 것  아니다. 상  어는  등과 연계 여 트웨어  

 처리들(routines)  미  포  수 다.

 첨  도 들  참 여 본  실시 가 상 히 다.[0035]

도 1   실시 에  감시 시스    도 다.[0036]

도 1  참 ,  실시 에  감시 시스  트워크 카 라(10),  (20), 트워크(30), [0037]

(40), 클라 언트 단말(50)  포 다.

감시 시스  트워크 카 라(10)  보   (20)  보  어도 나가 트워크(30)  통  [0038]

(40)  , 리 가 클라 언트 단말(50)  여 (40)에  보  니 링 는 과,

리 가 클라 언트 단말(50)  여 (40)에  , 트워크 카 라(10)가 트워크(30)

통  (40)   에 는 동  수 는  공  수 다.

트워크 카 라(10)는 닝(panning)과 틸 (tilting)  가능   (zoom)   가능  PTZ 카[0039]

라  수 다. 닝 또는 틸 에 라 감시 역  변경  수 다.

트워크 카 라(10)는 리  동 는  카 라  수 다. 트워크 카 라(10)는 평상시 슬립 드[0040]

 지 고, 주  어나 트가 생 는지 여  체크  수 다. 트워크 카 라(10)는 트

가 생  경우 액티브 드  고, 트가 생 지 않  경우 다시 슬립 드  복귀  수 다. 

같 ,  트가  생  경우에만  액티브  드  지  트워크  카 라(10)     수

다.

트워크 카 라(10)는 트  감지 는  포  수 다. 는 감시 또는 보안   싱 [0041]

역에  트가 생 는지 여  실시간  감지  수 다. 는  ,  ,  ,

가스 , 누수 , 도 , 습도 , 가 도 ,  , 각 , 압  , 진동  등

 포  수 다.

트워크  카 라(10)는  무  LAN(Local  Area  Network),  (Wi-Fi),  지그비(ZigBee),  블루 스[0042]

(Bluetooth), 근거리 통신(Near Field Communication) 등 다양  통신 식  여 게 트웨 (미도시)

통신  수 다.  들어, 트워크 카 라(10)는 ISM 역(Industrial Scientific Medical band)  무  주

수(Radio Frequency)  사 는  무  통신 에 라 게 트웨 (미도시)  통신  수 다.

공개특허 10-2018-0086046

- 9 -



트워크 카 라(10)는 나 상 비  수 다.[0043]

 (20)는 원  생 는  신  감지  수 다.  (20)는 나 상 비  수 [0044]

다. 본 실시 에  감시 시스  어도  개   들  비  수 다.  (20)는 트워크

카 라(10)에 내  수 다.

트워크(30)는  트워크 또는 무  트워크  포  수 다. 무  트워크는 2G(Generation) 또는 3G[0045]

룰러 통신 시스 , 3GPP(3rd Generation Partnership Project), 4G 통신 시스 , LTE(Long-Term Evolution),

WiMAX(World Interoperability for Microwave Access) 등  수 다.

(40)는 트워크(30)  통 , 트워크 카 라(10),  (20) 또는 게 트웨 (미도시)  [0046]

보에 여 클라 언트 단말(50)에 알림   수 고, 클라 언트 단말(50)    

트워크 카 라(10) 또는 게 트웨 (미도시)에  수 다.

클라 언트 단말(50)  (40)   보  스  수 고,  수도 다.  들어, 클[0047]

라 언트 단말(50)  (40)   알림  스  수 다. 클라 언트 단말(50)  어도 나

상   포  수 다. 클라 언트 단말(50)  마 크  나  컴퓨  시스 과 같  다

 드웨어 치에 포  태  동  수 다. 클라 언트 단말(50)  개  컴퓨  또는 동 단말  수

다.

클라 언트 단말(50)  트워크 카 라(10) 또는 (40)  동  어   사  스  포[0048]

 수 다.

본  실시 들에  감시 시스 (100, 도 2)는 나  물리  치   수도 고, 복수  물리[0049]

치가  결 어  수도 다.   감시 시스 (100)에 포    는 어느 

나  물리  치  거나 치 고, 나 지 는 다  물리  치  거나 치  수도 다. 

, 어느 나  물리  치는 (40)    수 고, 다  물리  치는 클라 언트 단말(50)

  수 다. 편, 감시 시스 (100)  트워크 카 라(10), (40) 또는 클라 언트 단말(50)에

내  수도 고, 트워크 카 라(10), (40) 또는 클라 언트 단말(50)과 별개  비  치에 

수도 다.

도 2는  실시 에  감시 시스   나타내는 블 도 다.[0050]

도 2  참 ,  실시 에  감시 시스 (100)  통신 스(110), (130), 스  [0051]

듈(150),  사  스(170)  포 다.

통신  스(110)는  트워크 치  통신  수 다.  통신 스(110)는  무  LAN(Local  Area[0052]

Network),  (Wi-Fi),  지그비(ZigBee),  블루 스(Bluetooth),  근거리 통신(Near  Field  Communication)

 어도 나  통신 능  수  수 다.

통신 스(110)는 어도  개   (20)   신  수신 다. , 통신 스[0053]

(110)는 트워크 카 라(10)에 내   (20)  트워크 카 라(10)  별개  비   (20)

 어도  개   신  수신  수 다.

(130)는 감시 시스 (100)   동  어 다.[0054]

(130)는  신  링 고, 링   신  에 지가  값 상  경우에  신[0055]

특징  고,  에 여  신  특징   신  별 고, 별   신 가

트에 당   신  원  치  검 고, 검  원  치가 복수  복수  원  

치들에 는 복수  각도들  평균 각도  산 고, 카 라  앙 각도가 평균 각도  치 도  카 라

닝  어 다.

(130)는  신  링 고, 링   신  에 지   값과 비  수 다.[0056]

, (130)는 N개   신  들  링 고, N개   신  들  에 지  평[0057]

균 값   값과 비  수 다.

편, (130)는 카 라 닝 민감도  택 는 사  에 여 링 는  신  [0058]

개수  결  수 다.  들어, (130)는 카 라 닝 민감도  게 는 사  에 
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여 링 는  신   개수  거나, 카 라 닝 민감도  낮게 는 사  에 

여 링 는  신   개수  늘릴 수 다.

편, (130)는 카 라 닝 민감도  택 는 사  에 여  신  특징  [0059]

  값  결  수 다.  들어, (130)는 카 라 닝 민감도  게 는 사  

에 여  값  낮 거나, 카 라 닝 민감도  낮게 는 사  에 여  값  

수 다.

(130)는  링   신  에 지가   값  상  경우에  여   신  MFCC(Mel-[0060]

frequency  cepstral  coefficients)   스 트럼  특징   어도  나   수  다.  스 트럼  특징

(spectral  feature)   신  SpectralCentroid,  SpectralCrestFactor,  SpectralEntropy,

SpectralFlatness,  SpectralFlux,  SpectralRollOff,  ZCR(Zero  Crossing  Rate),  RMS(root  mean  square)  등

포  수 다.

편, (130)는  신  복수   신  특징들   수 다.[0061]

(130)는 GMM(Gaussian mixture model)  HMM(Hidden Markov Model)  어도 나   미리[0062]

습   에 여,  신  특징   신  별  수 다.    들어,

비 , 리, 폭 , 돌  등   수 다.

(130)는   신  특징과 사도(likelihood)가  가      신  측  수[0063]

다. ,  신  특징과 사도가 가      신  별  수 다. 복수   신

 특징들   경우, (130)는 복수   신 들  별  수 다.

(130)는 별   신 가 트에 당 는지 여  단  수 다. 트는 비 , 리, 폭[0064]

, 돌 ,   주 수 역   신   어도 나  포  수 다.

편, (130)는 트  택 는 사  에 여 별   신 가 트에 당 는지 여[0065]

 단  수 다.

(130)는 별   신 가 트에 당 ,  신  STFT(Short-Time Fourier Transform)[0066]

고, STFT   신  PHAT(phase transform) 고, PHAT   신  SRP(steered response power)  산

고, SRP가 크(peak)  치  원  치  검  수 다. SRP 크  치가 복수  경우, 

(130)는 복수  원  치들  검  수 다.

편, (130)는  SRP  택 는 사  에 여  SRP 상  SRP가 크  치에 [0067]

여 원  치  산  수 다. SRP 크  치가 복수  경우, (130)는  SRP 상  SRP가

크  치  원  치  산  수 다.

(130)는 검  원  치  개수  단  수 다. 검  원  치가 복수  경우, [0068]

(130)는 복수  원  치들에 는 복수  각도들  평균 각도  산  수 다. 평균 각도는 수 식 1

과 같  산  수 다.

수 식 1

[0069]

여 ,  동  트가 생  복수  원  치들에 는 평균 각도, M  원  치[0070]
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 개수,  m 째 원  치에 는 각도 다.

(130)는 복수  원  치들에  생  트  동  단  수 다.[0071]

복수  원  치들에  동  트가 생  경우, (130)는 수 식 1  여 평균 각도  산[0072]

 수 다. , 동  트는   동  트, 우 순 가 동  트 등  미  수

, 에 지 않는다.

복수  원  치들에  각각  다  트가 생  경우, (130)는 수 식 2  같   다[0073]

트들 간  우 순 에 비 는 가 치  과 여 복수  원  치들에 는 복수  각도들  평균

각도  산  수 다.

수 식 2

[0074]

여 ,   다  트가 생  복수  원  치들에 는 평균 각도, M  원  [0075]

치  개수,  m 째 원  치에 는 각도, 는 트  우 순 에 비 는 가 치

다.

편, (130)는  다  트들 간  우 순  결 는 사  에 여,  다  [0076]

트들 간  우 순 에 비 는 가 치가 가  복수  각도들  평균 각도  산  수 다. , 산

평균 각도는 우 순 가 낮  원  치보다 우 순 가  원  치  가 울 수 다.

스  듈(150)   신  별 결과, 트 생 여 , 카 라 닝 민감도 택 , 트 택[0077]

, 트 우 순  택 , SRP 택   어도 나   수 다.

사  스(170)는 사   수신 다.[0078]

사  스(170)는 카 라 닝 민감도  택 는 사   수신  수 다.  들어, 사[0079]

스(170)는 카 라 닝 민감도  게 는 사   또는 카 라 닝 민감도  낮게 는

사   수신  수 다.

사  스(170)는 트  택 는 사   수신  수 다.  들어, 사  스[0080]

(170)는 비 , 리, 폭 , 돌 ,   주 수 역   신   어도 나  트  택

는 사   수신  수 다.

사  스(170)는  SRP  택 는 사   수신  수 다.[0081]

사  스(170)는  다  트들 간  우 순  결 는 사   수신  수 다. [0082]

들어, 사  스(170)는 비 , 리, 폭 , 돌 ,   주 수 역   신  순  우

순  택 는 사   수신  수 다.

처럼, 본 실시 에 ,  신  라미 가  값 상  경우에 여 카 라 닝  수[0083]

, 신뢰   감시 시스  공  수 다.

또 , 본 실시 에 , 사  택에  카 라 닝 민감도 또는 트에 여 카 라 닝  수[0084]
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, 사  니 에  감시가 강  감시 시스  공  수 다.

또 , 본 실시 에 , 우 순 가 보다  트가 생  역  보다 상 게 감시 , 감시[0085]

시스  감시   수 다.

에 , 도 3 내지 도 9a  도 9b  참 여, 실시 들에  감시 시스  동  에 여 상 게[0086]

다.

도 3   실시 에  감시 시스  동     흐 도 다.[0087]

도 4는  실시 에   값 결     흐 도 다.[0088]

도 5는  실시 에    생     흐 도 다.[0089]

도 6   실시 에  트 단    흐 도 다.[0090]

도 7a  도 7b는  실시 에  카 라 닝   산  각도에 여   도 다.[0091]

도 8   실시 에  복수  각도들  평균 각도 산     흐 도 다.[0092]

도 9a  도 9b는  실시 에  카 라 닝   산  각도에 여   도 다.[0093]

도 3  참 , 통신 스(110)는 어도  개   (20)들   신  수신 다(S110).[0094]

도시 지 않았 나, 사  스(170)는 카 라 닝 민감도  택 는 사   수신  수 다.[0095]

어 , (130)는 수신   신  링 다(S120). , (130)는 N개   신  [0096]

들  링  수 다. N개   신  들  카 라 닝 민감도  택 는 사  에 라

결  수 다.

도 4  참 , 사  스(170)는 카 라 닝 민감도  택 는 사   수신 다(S31).[0097]

어 , (130)는 카 라 닝 민감도  택 는 사  에 여  신  특징  [0098]

  값  결 다(S33).

다시 도 3  참 , (130)는 링   신  에 지   값과 비 다(S130).  값[0099]

카 라 닝 민감도  택 는 사  에 라 결  수 다.

링   신  에 지가  값 상  경우, (130)는  신  특징  다(S140). [0100]

 들어, (130)는 2 개   신  특징들   수 다.

편, 도 5  참 , 통신 스(110)에   신  수신 (S51), (130)는  신[0101]

특징  여(S53),   신  링 (S55),    생 다.  ,  (130)는

GMM(Gaussian mixture model)  HMM(Hidden Markov Model)  어도 나    신  링

수 다. 그 결과,    들어, 비 , 리, 폭 , 돌  등   수 다.

다시 도 3  참 , (130)는  에 여  신  특징   신  별 다[0102]

(S150).  들어, (130)는 2개   신  특징들에 는 나    , 비  

신  별  수 다. 다   들어, (130)는 2개   신  특징들에 는 2개  

들 , 비 과 리   신  별  수 다.

도 6  참 , 사  스(170)는 트  택 는 사   수신 다(S61).  들어, 사[0103]

 스(170)는 비 과 리  트  택 는 사   수신  수 다.

다시 도 3  참 , (130)는 별   신 가 트에 당 는지 여  단 다(S160). [0104]

들어, (130)는 비 과 리  트  택 는 사  에 여  신  별  비

과 리가 트에 당 다고 단  수 다.

어 ,  (130)는  별   신 가 트에 당 ,   신  원  치  검 다[0105]

(S170).

 들어, 사  스(170)가  SRP  택 는 사   수신 , (130)는  신[0106]

 STFT(Short-Time Fourier Transform) 고, STFT   신  PHAT(phase transform) 고, PHAT  

신  SRP(steered response power)  산 고, 사  에 여  SRP 상  어도 나  SRP
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가 크  치  원  치  검  수 다.

도 7a  참 , (130)는 각각 비  별  1 원  치(S1)  2 원  치(S2)  검[0107]

 수 다.

1 원  치(S1)  2 원  치(S2)는 트워크 카 라(10)  각(11) 내에 재 , 트워크 카[0108]

라(10)  재 심 각( )  각(11)  (half)  수 다.

1 각도( )는 1 원  치(S1)에 고, 2 각도( )는 2 원  치(S2)에  수 [0109]

다.

다시 도 3  참 , (130)는 검  원  치  개수가 2 상 지 여  단 다(S180).[0110]

검  원  치가 복수 , (130)는 복수  원  치들에 는 복수  각도들  평균 각도[0111]

 산 다(S190). 

도시 지 않았 나, (130)는 복수  원  치들에  생  트  동  단  수 다.[0112]

복수  원  치들에  동  트가 생  경우, (130)는 수 식 1  여 평균 각도  산[0113]

 수 다.

어 , (130)는 카 라  앙 각도가 평균 각도  치 도  카 라 닝  어 다(S200).[0114]

도 7b  참 , (130)는 트워크 카 라(10)   심 각( )  수 식 1  통  산  동[0115]

 트가 생  복수  원  치들에 는 평균 각도( )  치 도  카 라 닝  

어  수 다. 그 결과, 트워크 카 라(10)   심 각( )  1 원  치(S1)  2 원  

치(S2)  사 에 재  수 다.

편, 도 8  참 , 사  스(170)는  다  트들 간  우 순  결 는 사  [0116]

 수신 다(S191).

복수  원  치들에  각각  다  트가 생  경우, (130)는 사  에 여, 수[0117]

식 2  여  다  트들 간  우 순 에 비 는 가 치  과 여 복수  원  치들에

는 복수  각도들  평균 각도  산 고(S193), 카 라  앙 각도가 평균 각도  치 도  카 라

닝  어 다(S200, 도 3).

도 9a  참 , (130)는 비  별  1 원  치(S1)  리  별  2 원  치[0118]

(S2)  검  수 다.

1 원  치(S1)  2 원  치(S2)는 트워크 카 라(10)  각(11) 내에 재 , 트워크 카[0119]

라(10)  재 심 각( )  각(11)  (half)  수 다.

1 각도( )는 1 원  치(S1)에 고, 2 각도( )는 2 원  치(S2)에  수 [0120]

다.

도 9b  참 , (130)는 트워크 카 라(10)   심 각( )  수 식 2  통  산  [0121]
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 다  트가 생  복수  원  치들에 는 평균 각도( )  치 도  카 라 닝

 어  수 다. 그 결과, 트워크 카 라(10)   심 각( )  1 원  치(S1)  2 원

 치(S2)  사 에 재 , 우 순 가 낮  2 원  치(S2)보다 우 순 가  1 원  치

(S1)  가 울 수 다.

다시 도 3  참 , (130)는 검  원  치  개수가 나  경우, 검  원  치  [0122]

도  카 라 닝  어 다(S210). 다만, S170 단계에  원  치가 검 지 않는 경우, (130)는

카 라 닝 어  단  수 다.

지 본 에 여 람직  실시  심  살펴보았다. 본  는 술 야에  통상[0123]

지식  가진 는 본  본질  특 에  어나지 않는 에  변  태  본   수 

  것 다. 

그러므  상  개시  실시 는   아니라  에  고 어야 다. 본  는[0124]

술   아니라 특허청 에 나타나 , 특허청 에  청    청  과 균등

 들  본 에 포  것  어야 다.

 

10: 트워크 카 라[0125]

20:  

30: 트워크

40: 

50: 클라 언트 단말

도

도 1
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도 3

도 4
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도 5

도 6

도 7a
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도 7b

도 8

도 9a
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