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(57)  

본  운  타  틱 시스 에   리브  수 는 에  것 다. 체  본 

  실시 에  운 - 틱 시스   리브  , 가상 실에  가 고  는  

택 는  수신 는 단계, 택  에   태  택 는  수신 는 단계, 마커  통  

 특  지 에 마킹   는 단계  마킹  택    태에 여  리브 (tool

calibration)  수 는 단계  포 다.
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청

청  1 

운  타  틱 시스 에   에   리브  에 어 ,

가상 실에  가 고  는  택 는  수신 는 단계;

택  에   태  택 는  수신 는 단계;

마커  통    특  지 에 마킹   는 단계; 

마킹  택    태에 여  리브 (tool calibration)  수 는 단계  포 는

 리브  .

청  2 

1 에 어 ,

마킹  택    태에 여  리브  수 는 단계는

택    태  마킹에 라  또는 태 변  가 여  리브  수 는 단계  포

는

 리브  .

청  3 

1 에 어 ,

에   태는 가 고  는 에 라 달라지는

 리브  .

청  4 

1 에 어 ,

가 고  는  실   포  어 는 에 착 는 단계   포 는

 리브  .

청  5 

 1 에 어 ,

택   태에  마킹 지  사 에게 주는 단계   포 는

 리브  .

 

 술  

본   운  타  틱  시스 에   에    리브    그  시스 에  [0001]

것 다.

 경  술

' 운  타  틱' 란 가상 경 나 강 실에  감  공 는   나 다. 감  공 고[0002]
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는 가상 물체에 는 실  물체  실 공간에 시키고, 실 공간  실 물체   감  느끼

는 식 다.  들어, 가상 경에  공  보 다 , 가상 공과 동  크  공 상  물체  동

 포  여, 공 상  물체  만지  가상 공과 상 는 식 다. 보통 ' 운  타  틱'

에  실 물체는 에 착 어 움직 다.

가상 경에  ' 운  타  틱 시스 '  계 는   가상 경에  보 는 가상물체  동[0003]

 태  포  취  실 물체  실  공간상에 시 는 것 다.  ,  감  공  는

가상물체  실 물체  태가  ,  리브 (Tool calibration)  동 어  다. 여 에

 Tool calibration 란, 실 물체    고 실 물체가 가상물체  동  포  취  수

도  는 과 다.  달   실  물체  는 에  어 다.

 내

결 는 과

본  가   또는 3D 스  없 도  리브  수  수 는 운 - 틱 시스[0004]

다.

과  결 수단

운  타  틱 시스 에   에   리브  에 어 , 가상 실에  가 고  [0005]

는  택 는  수신 는 단계, 택  에   태  택 는  수신 는 단계, 마커

 통    특  지 에 마킹   는 단계  마킹  택    태에 여  리

브 (tool calibration)  수 는 단계  포 는  리브  .

 과

본  가   또는 3D 스  없 도  리브  수  수 다.[0006]

도  간단  

도 1  운  타  틱 시스  계   라 리브  과  개략  나타낸다.[0007]

도 2는 운  타  틱 시스  계    리브  과  개략  나타낸다.

도 3  본   실시 에   리브   통  운 - 틱 시스  나타낸다.

도  4  본    실시  에   운 - 틱  시스 에   리브  과  나타내는

도 다.

 실시   체  내

, 첨  도  참 여 본 에 개시  실시  상  , 도  에 계없  동 거[0008]

나 사  는 동  참   여 고 에  복 는  생략  다.  

에  사 는 에  미사 " 듈"  " "는   만  고 어 여 거나 

는 것 , 그 체   별 는 미 또는 역  갖는 것  니다. 또 , 본 에 개시  실시

 에 어   공지 술에  체   본 에 개시  실시  지  릴 수

다고 단 는 경우 그 상   생략 다. 또 , 첨  도  본 에 개시  실시  쉽게 

 수 도    것  뿐, 첨  도 에  본 에 개시  술  사상  지 ,

본  사상  술 에 포 는 든 변경, 균등물 내지 체물  포 는 것  어  다. 

1, 2 등과 같  수  포 는 어는 다  들  는  사  수 지만, 상  [0009]

들  상  어들에  지는 는다. 상  어들  나   다   별 는

만 사 다.

어  가 다  에 "연결 어" 다거나 " 어" 다고 언  에는, 그 다  에[0010]

직  연결 어 거나 또는 어  수도 지만, 간에 다  가 재  수도 다고 

어   것 다. 에, 어  가 다  에 "직  연결 어" 다거나 "직  어" 
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다고 언  에는, 간에 다  가 재 지 는 것  어   것 다.

단수   문맥상 게 다 게 뜻 지 는 , 복수   포 다. [0011]

본 원에 , "포 다" 또는 "가지다" 등  어는 상에 재  특징, 숫 , 단계, 동 , , [0012]

 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 는 것  

어  다.

도 1  운  타  틱 시스  계   라 리브  과  개략  나타낸다.[0013]

상술  같 , 가상 경에  ' 운  타  틱 시스 '  계 는   가상 경에  보[0014]

는 가상 물체  동  포  취  실  물체  실  공간상에 시 는 것 다. , 가상 경과 실  물체

 포  시키   라  리브 (camera  calibration)  과   리브 (tool

calibration)  수 어  다.

라 리브 란 실  공간에  마커  포  가상공간에  마커  포  고  [0015]

여 실 공간과 가상공간 사  계  는 과 다.

도 1에 도시   같 , 가상공간  마커(1)  실 공간  마커(2)가 시스 에 포 어 다. 그리고 가상[0016]

공간  마커(1)  포  실 공간  마커(2) 포 간  계  단 다. 그리고 단  계  탕  실

공간과 가상공간과  계  단 다. 

도 2는 운  타  틱 시스  계    리브  과  개략  나타낸다.[0017]

 리브 란 라 리브  통  득  실 공간과 가상공간과  계  여 실  [0018]

포  가상  포  시키는 과 다. 체   리브  리얼  포  여 가상

 업 트 고, 가상  포  통  리얼  포  어 는 과 다.

  리브   가지가 다.[0019]

도 2(a)는 가   (3)  여  리브  수 는 것  나타낸다. 체  마커가[0020]

닌  실   포    가   (3)   수 다.  가   

는 트랙커(tracker)  수 다. 

가    는  , 실  (5)  에 다수  마커(4)  착 다. 그리고 가[0021]

  (3)가 다수  마커(4)  여  리브  수 다.

그러나, 가    는  경우  가 고가  비 비  많  는 단  [0022]

다. 또 , 가   비  는 것 체가 담   수 ,  물체마다 다수  마커  착

 는 담   수 다. 또 , 근 시 는 VR 들  본  IR 트랙커  사 고 는 ,

가   가 IR  는 비  경우 VR  동시에 사  수 없는 문 도 다.

도 2(b)는 순  운동 (forward kinematics)  여  리브  수 는 것  나타낸다. 체[0023]

 실   포  어 는  엔드- (6)  포   엔드- (6)  실  (7)간  동차 변

(homogeneous transform)   수   순  운동  계산  통   엔드- (6)에 착  실  

(7)  포  계산 다.  순  운동  는   경우  가   가   없다는 

다. 

그러나,  엔드-    간  동차 변   는   3차원 가 [0024]

다. 라 ,  라 라도 도  가진 에 만 사  수 다는  다. 또 , 도

없는 경우 3D 스  사  3차원  보 만 나, 3D 스 는 고가   많  비  

는 문 가 다.

에, 에 는 상술  문  결  수 는 본   실시 에   리브    시스[0025]

 다.

도 3  본   실시 에   리브   통  운 - 틱 시스  나타낸다.[0026]

본   실시 에  운 - 틱 시스 (100)  헤드 마운트 스 (Head Mount Display for[0027]

virtual reality; HMD, 120), 마커(Marker, 130)  실  (140)  포  수 다. 경우에 라  운 -

공개특허 10-2018-0113027

- 5 -



틱 시스 (100)  (tracker, 110)   포  수 도 다.

헤드 마운트 스 (120)는 경처럼 리에 쓰고  상  시청  수 는 상 시 다.[0028]

마커(130)는 가상 물체  실  물체간  상   도 다. 마커(130)는 실체 물체에 포 트 마킹  [0029]

 도  수 , 또 , 헤드 마운트 스 에 시 는 가상 물체     도  수 

다.

도  4  본    실시  에   운 - 틱  시스 에   리브  과  나타내는[0030]

도 다.

운 - 틱 시스    태  택 다(S101). ,   태   략  태  시[0031]

  것  수 다.  들 ,  브 고  는 실   원  상  경우,   

태  원  택  수 다.

체  실시 에 , 운 - 틱 시스  헤드 마운트 스 스  통  택 가능  태  리스트[0032]

시 다. 그리고, 운 - 틱 시스  가 고  는 태에  택  수신 다.

, 운 - 틱 시스  가 고  는    고, 각   태에   수신[0033]

 수 다. 그리고 사 는 택   실   포  어 는 에 착  수 다. 3D 상  미

고 는  착   과 달리 3D 스  또는 포  어  엔드-   간  단

차 변   가 없다.

 실시 에 , 운 - 틱 시스    (wheel)  택 는  수신  수 다. 그리고 에[0034]

  태  원  태  택 는  수신  수 다. 후 사 는 운 - 틱 시스 에 

착  수 다.

또 다   실시 에 , 운 - 틱 시스   튼(button)  택 는  수신  수 다. 그[0035]

리고 튼   태  택 는  수신  수 다. 후 사 는 운 - 틱 시스 에 튼  착

 수 다.

또 다   실시 에 , 운 - 틱 시스   (lever)  택 는  수신  수 다.[0036]

또 다   실시 에 , 운 - 틱 시스   러브  택 는  수신  수 다.  경우, [0037]

운 - 틱 시스  러브에   태   러브 또는  러브  시  수 다.

운 - 틱 시스  가 고  는  에 라 다  태  시  수 다. [0038]

  태  택  후, 운 - 틱 시스  실    에 복수개  지  마커  통  [0039]

는다(S103). 체 , 운 - 틱 시스  택   태  실  간  리브   실

 복수개  지  마커  통  는다. 운 - 틱 시스  사 에게 마킹 지  내 고, 사

는 내에 라 마커  여 실   에 마커   수 다. , 마커  개수는 택  

태에 라 달라질 수 다.

 실시 에 , 택    경우,  에  리브   마킹  수  수 다. 또 다[0040]

실시 에  택   튼  경우, 튼 /  상태 각각에   리브   마킹  수

수 다.

운 - 틱 시스  가상 과 실  간   리브  수 다(S105). 체  운 - 틱[0041]

시스  택   태  마킹 에 여  리브  수 다. 운 - 틱 시스  

택   태   마킹  여  리브  수  수 다. , 운 - 틱 시스

  태에   태 변  가 여  리브  수  수 다.

 리브  료 , 운 - 틱 시스  마커  통   리브  결과  다(S107). [0042]

체  운 - 틱 시스  사   리브  결과   마커 어   수

다. 그리고, 그리고 마커 어에 라 가상 실에  가상  어 는 것  는 경우, 사 에게

 리브  료  시지  시  수 다.

상 에 는 (wheel) 또는 튼     리브  나,  리  에 라[0043]

달라질 수 다.  들    러브, 막 , 또는 공   수도 다. 상술   같  본  
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실시 에  운 - 틱 시스  택  에 라 다  택 가능   태  시  수 고, 각

태에 맞는  마킹 포 트   수 다.

라 , 본   실시 에   리브  에  별도   없 도 실  과 가상 [0044]

간   리브  수  수 어,  비   별도  비  지   다. 또 ,

 택 고 택   실   포  어 는 에 착 여 마킹  수 는 것 ,  엔드-

   간  동차 변  드시  가 없 , 가  3D 스  비  가

없는  다.

술  본 , 그램   매체에 컴퓨 가  수 는 드  는 것  가능 다. 컴퓨[0045]

가  수 는 매체는, 컴퓨  시스 에 여 질 수 는 가 는 든  

포 다. 컴퓨 가  수 는 매체  는, HDD(Hard Disk Drive), SSD(Solid State Disk), SDD(Silicon

Disk Drive), ROM, RAM, CD-ROM,  ,  스크,     등  다. 라 , 상

 상   든 에   어 는 니 고 시  것  고 어  다. 본 

는 첨  청  리  에  결 어  고, 본  등가   내에  든 변경  본

 에 포 다.

도

도 1
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도 2

도 3
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도 4
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