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청

청  1 

삭

청  2 

도  차  포  상  차량에  주  상태  득   수집 ; 

상  상  여 상  상에  트 특   생 고, 상  트 특   상

주  상태  연결(concatenation) 여 연결 결과  득 고, 상  연결 결과  

 측 결과  득  ;  포 ,

상  , 1  어, 2  어, 3  어  4  어  여

상  트 특   생 ,

상  1  어  상  상   1    득 고,

상  2  어  상  1     2    득 고,

상  3  어  상  2     3    득 ,

상  4  어  상  3     상  트 특   득  차

측 치.

청  3 

2 에 어 ,

상  , 1  어, 2  어  3  어  여 상   측 결

과  득 , 상  1  어, 상  2  어  상  3  어 각각 , 각각에

  어      여    득  차  측 치.

청  4 

3 에 어 ,

상  1  어  상  연결 결과   상  3    연결 결과   1

   득 고,

상  2  어  상  1     상  2    연결 결과  

 2    득 고,

상  3  어  상  2     상  1    연결 결과  

 상   측 결과  득  차  측 치.

청  5 

도  차  포  상  차량에  주  상태  득   수집 ; 

상  상  여 상  상에  트 특   생 고, 상  트 특   상

주  상태  연결(concatenation) 여 연결 결과  득 고, 상  연결 결과  

 측 결과  득  ;  포 ,

상  , 상  트 특  에  열 평탄  수 여 평탄  트 특   

득 고, 상  평탄  트 특  에 주  상태  결 여 주  상태 결   득 고,

상  주  상태 결  에  재 상  수 여 상  연결 결과  득  차  측 치.
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청  6 

2 에 어 ,

상  주  상태 , 가  달 값,  각  주  도  어도 나  포  차  측 치.

청  7 

도  차  포  상  차량에  주  상태  득   수집 ; 

상  상  여 상  상에  트 특   생 고, 상  트 특   상

주  상태  연결(concatenation) 여 연결 결과  득 고, 상  연결 결과  

 측 결과  득  ;  포 고,

상  , 1  어, 2  어, 3  어  4  어  여

상  트 특   생 ,

상  1  어  상  상   1    득 고,

상  2  어  상  1     2    득 고,

상  3  어  상  2     3    득 ,

상  4  어  상  3     상  트 특   득  차량.

청  8 

삭

청  9 

도  차  포  상  차량에  주  상태  득  단계;

상  상  여 상  상에  트 특   생  단계;

상  트 특   상  주  상태  연결 여 연결 결과  득  단계; 

상  연결 결과    측 결과  득  단계;  포 ,

상  상  여 상  상에  트 특   생  단계 ,

1  어가 상  상   1    득  단계;

2  어가 상  1     2    득  단계;

3  어가 상  2     3    득  단계; 

4  어가 상  3     상  트 특   득  단계;  포

 차  측 .

청  10 

9 에 어 ,

상  연결 결과    측 결과  득  단계 ,

1  어, 2  어  3  어  여 상   측 결과  득 , 상

 1  어, 상  2  어  상  3  어 각각 , 각각에   

어      여    득  단계;  포  차  측 .

청  11 

10 에 어 ,

상  연결 결과    측 결과  득  단계 ,
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상  1  어가 상  연결 결과   상  3    연결 결과   1

   득  단계;

상  2  어가 상  1     상  2    연결 결과  

 2    득  단계; 

상  3  어가 상  2     상  1    연결 결과  

 상   측 결과  득  단계;  포  차  측 .

청  12 

도  차  포  상  차량에  주  상태  득  단계;

상  상  여 상  상에  트 특   생  단계;

상  트 특   상  주  상태  연결 여 연결 결과  득  단계; 

상  연결 결과    측 결과  득  단계;  포 ,

상  트 특   상  주  상태  연결 여 연결 결과  득  단계 ,

상  트 특  에  열 평탄  수 여 평탄  트 특   득  단계;

상  평탄  트 특  에 주  상태  결 여 주  상태 결   득  단계; 

상  주  상태 결  에  재 상  수 여 상  연결 결과  득  단계;  포  차

 측 .

청  13 

9 에 어 ,

상  주  상태 , 가  달 값,  각  주  도  어도 나  포  차  측 .

청  14 

도  차  포  상  차량에  주  상태  득   수집 ; 

상  상  여 상  상에  트 특   생 고, 상  트 특   상

주  상태  연결 여 연결 결과  득 고, 상  연결 결과    측 결과

 득  ;  포 고,

상  , 상  트 특  에  열 평탄  수 여 평탄  트 특   

득 고, 상  평탄  트 특  에 주  상태  결 여 주  상태 결   득 고,

상  주  상태 결  에  재 상  수 여 상  연결 결과  득  차량.

 

 술  야

차  측 치, 차량  에  것 다.[0001]

 경  술

첨단 운  보  시스 (ADAS: Advanced Driver Assistance System) , 차량  동 ,  주 과 [0002]

다양  단  스스  수 고, 에 여 차량에 당 단에  동  수 도  어 ,

운  운  보 여 차량   주  어  도  수 도  마  치 다. 첨단 운  보

시스 , 차량  통규칙에 맞게 도  등  주 도 돌  사건  생 시 에  처  수 도

여 사고 없  안 게 지 지 가도  지원 다. 래  첨단 운  보  시스 , 주변 사물(

차  등)에   측  결과  득 고( 지), 가공  연산 처리 여 차량 동 에  결  득 고,

결  결과   어 신  생 여 차량  각  동  어 다. 그런 ,  량  

문에  측  결과  연산 처리  상  많  시간   고, 러  연산 처리  시간
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문에 차량 어 시 에 사   측  결과 , 당 시 보다 과거   수 에 없다.  같

 값  처리  어 사  시간 차 , 시스  단 시 에   처 안  결  것  욱

난 게 고 ,  당 시스     원  었다. 또 , 러  지  어 간

 차  돌  사건에  극  신 고 각  처  어 게 여 안  주  가 도 다.

러  지연 문  결   고  연산 처리  채  시도도 재 나,  체  차량  단

가  가  여 쉽게 고  어 운 도 었다.

 내

결  과

지  어 지연  극복 고, 간과 동 , 사 게 재  주  상태   차 (  들어, 차[0003]

등)  측  수  차  측 치, 차량   공  것  결 고   과  다.

과  결 수단

상술  과  결  여 차  측 치, 차량   공 다.[0004]

차  측 치  도  차  포  상  차량에  주  상태  득   수집  [0005]

상  상  여 상  상에  트 특   생 고, 상  트 특   상

주  상태  연결 여 연결 결과  득 고, 상  연결 결과    측 결과

 득   포  수 다.

상  , 1  어, 2  어, 3  어  4  어  여[0006]

상  트 특   생 , 상  1  어  상  상   1   

 득 고, 상  2  어  상  1     2    

득 고, 상  3  어  상  2     3    득

, 상  4  어  상  3     상  트 특   득 도

마  것  수 다.

상  , 1  어, 2  어  3  어  여 상   측 결[0007]

과  득 , 상  1  어, 상  2  어  상  3  어 각각 , 각각에

  어      여    득  것  수도 다.

상  1  어  상  연결 결과   상  3    연결 결과   1[0008]

   득  수 고, 상  2  어  상  1     상  2 

   연결 결과   2    득  수 , 상  3  

어  상  2     상  1    연결 결과   상   측 결

과  득  수 다.

상  , 상  트 특  에  열 평탄  수 여 평탄  트 특   [0009]

득 고, 상  평탄  트 특  에 주  상태  결 여 주  상태 결   득 고,

상  주  상태 결  에  재 상  수 여 상  연결 결과  득  것도 가 다.

상  주  상태 , 가  달 값,  각  주  도  어도 나  포  수 다.[0010]

차량 , 도  차  포  상  차량에  주  상태  득   수집   상  [0011]

상  여 상  상에  트 특   생 고, 상  트 특   상  주  상

태  연결(concatenation) 여 연결 결과  득 고, 상  연결 결과   

측 결과  득   포  수 다.

차  측 , 도  차  포  상  차량에  주  상태  득  단계, 상  상[0012]

 여 상  상에  트 특   생  단계, 상  트 특   상  주

상태  연결 여 연결 결과  득  단계  상  연결 결과    측 결

과  득  단계  포  수도 다.

상  상  여 상  상에  트 특   생  단계 , 1  어가 상[0013]

상   1    득  단계, 2  어가 상  1   
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  2    득  단계, 상  3  어가 상  2   

  3    득  단계  상  4  어가 상  3   

  상  트 특   득  단계  포  수도 다.

상  연결 결과    측 결과  득  단계 , 1  어, 2  어[0014]

 3  어  여 상   측 결과  득 , 상  1  어, 상  2 

어  상  3  어 각각 , 각각에   어      

여    득  단계  포  것도 가 다.

상  연결 결과    측 결과  득  단계 , 상  1  어가 상  연결 결[0015]

과   상  3    연결 결과   1    득  단계,

상  2  어가 상  1     상  2    연결 결과  

 2    득  단계  상  3  어가 상  2     상

 1    연결 결과   상   측 결과  득  단계  포  수도 다.

상  트 특   상  주  상태  연결 여 연결 결과  득  단계 , 상  [0016]

트 특  에  열 평탄  수 여 평탄  트 특   득  단계, 상  평탄

트 특  에 주  상태  결 여 주  상태 결   득  단계  상  주  상태

결  에  재 상  수 여 상  연결 결과  득  단계  포  수도 다.

상  주  상태 , 가  달 값,  각  주  도  어도 나  포  수도 다.[0017]

 과

상술  차  측 치, 차량  에 , 지  어 지연  극복  수 게 고, 에 라 재[0018]

주  상태   차  간과 동 , 사 게 측  수 게  과  얻  수 다.

상술  차  측 치, 차량  에 , 지  측 과  간 운  사 여  문에[0019]

차 에  측  상  진  수 게 다.

상술  차  측 치, 차량  에 , 차 에  측  상에 라   주  술, 치 또[0020]

 시스   진시키고 그 안  욱   개  수 게 다.

상술  차  측 치, 차량  에 , 상  경량  러닝   어  [0021]

, 상   처리 치 도  처리  신 고 게 수  수 게 고, 에 라 

  운 에  비  감  수  과도 얻  수 다.

도  간단  

도 1  차  측 치   실시 에  블 도 다.[0022]

도 2    실시    도 다.

도 3  연결   실시    도 다.

도 4    실시    도 다.

도 5  차  측   실시 에  도 다.

 실시   체  내

  체에  동  참   특별  사  없   동   지칭 다. 에  사[0023]

' '가 가  어 , 트웨어 /또  드웨어   수 , 실시 에 라 나  ' '가 나

물리  또  리   거나, 복수  ' '가 나  물리  또  리   거나, 

나  ' '가 복수  물리  또  리  들   것도 가 다.  체에  어   다

과 연결 어 다고  ,  어  과 다   상  간에 물리  연결 었  미  수도

고, /또   연결 었  미  수도 다. 또 , 어   다   포 다고  ,

 특별   재가 없   다    또 다    것  아니 , 계  택

에 라  또 다    포  수  미 다. 1 내지 N(N  1 상  연수) 등  , 

어도 나  (들)  다  (들)    것 , 특별  재가 없  상 들  순차
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 드시 미 지  않 다. 또  단수   문맥상 게 가 지 않  , 복수   포

 수 다.

 도 1 내지 도 4  참 여 차  측 치   실시 에  도  다.[0024]

도 1  차  측 치   실시 에  블 도 다.[0025]

도 1에 도시  에 , 차  측 치(10) ,  실시 에 어 , 차  측에  보  수집[0026]

 수집 (20) ,  수집 (20)  통신 가 게 연결 고  수집 (20)가 득   

 차  측  수  (100)  포  수 다. 에 라 , 차  측 치(10)   수

집 (20)  (100)  어도 나  통신 가 게 연결  (15) , (100)  처리

결과 등  달  (17)   포  수도 다. 또 , 실시 에 라, 차  측 치(10)  측 결

과에 여 어  어도 나  어 상(19)   포  것도 가 다. (15), (17),

어 상(19),  수집 (20)  (100)  어도 ,  통신 매체  통   또

 /지시나   등  신  또  수신  수  다.  여 ,   통신  매체 ,   라 ,

블, 근거리 또  원거리 무  통신 트워크 등  포  수 다.

 수집 (20) , 상  득  수도 고, 차량  주 과  (가  달 값, 각 [0027]

/또  주  도 등.  주  상태 )   득  수도 다.  실시 에 ,  수집 (20)

,   상 (21)  포  수 , 에 라  가 달값 수집 (22), 각 수집 (23)

 주 도 수집 (24)  어도 나   포  수도 다.

상 (21)  가시  또    수 고, 가시  또   에   신  검[0028]

여 , 수  에  어도 나  상( 지 상  동 상  어도 나  포  가

)  득  수 다. 차  측 치(10)가 차량에 치 었거나 또  차  측 치(10)가 차량  경우, 

상 (21)  차량  략 에   수 고, 에 라 측   후   어도 나  

에   수 여 차량  주  도 에  상  득  수 다.  경우, 도 에  상

도 에 그 진 어도 나  차  포  수도 다. 상 (21)가 득   신 ( , 상)  실

시간  또  (100)  에 라 (100)  달  수 다. 상  (15)나 (1

7)  달  것도 가 다. 상술  상 (21) , 카 라 치  여  가 다. 체

상 (21)  가시  또   집   , 집  에   신  생  

 상  (  결 (CCD:  Charge  Coupled  Device)나 상보   산 물 도체(CMOS:

Complementary Metal-Oxide-Semiconductor) 등) , 들  동  어   도체 칩 등  포  수 

다.

가  달 값 수집 (22)  가  달  림 도에  값(가  달 값)  득  수 다. 가  달[0029]

값 ,  들어, 가  달   가압 지 않  경우에  0 , 가  달   가압  경우에  1

값  갖도   수도 다. 각 수집 (23)  차량  스티어링   도  나타내  값(각도,

각)  득  수 다. 또 , 주 도수집 (24)  차량  주  도  수집  수 , 여 , 주

도   들어, 차   도나, 차량  치 값(  GPS 값)  변  등  여 연산  것  수

도 다.  실시 에 , 상술  가  달 값 수집 (22), 각 수집 (23)  주 도수집 (24) 

어도 나 , 당   각각  (  가  달, 스티어링  또  차 나 치

듈 등)에 직  또  간  착   당  수집  수도 다. 다  실시 에 , 들

(22,  23,  24)   어도 나 ,  차량 등에 착  다  보 처리 치(  들어,   어 치(ECU:

Electronic Controller Unit)나 차량 주  어 시스  등)  당   아 득  수도 다.

수집  주  상태 ( , 가  달 값, 각  주  도  어도 나) , 미리  에 라

주 (실시간 ) 또  (100)  에 여 (100)  달  수 다.

(100) ,  수집 (20)  ( 상, 가  달 값, 각 /또  주  도 등)  [0030]

어 시  또  미래  도  상태(  도  차 )에  측 결과  득  수 다. (100)

(15)에  그램(앱, 애 리  또  트웨어  지칭 가 )  실 시  측 결과 득

동  수  수도 다. (100) , 실시 에 라, 앙 처리 치(CPU: Central Processing Unit),

그래  처리 치(GPU: Graphic Processing Unit), 마 크  컨트 러 닛(MCU: Micro Controller Unit), 애

리  (AP: Application Processor),  어 닛(ECU: Electronic Controlling Unit) /또

  각  연산  어 처리  수  수  어도 나   치 등  여  것  수도
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다.

간 ,  주  어 치  같  컴퓨  시스 만큼 단  차량 어  신 게 수  수  없 나, 실[0031]

 운  본  도 지 않거나 주 지 않  상 차량 사고  야 지  않 다.  간 운 도

상술  첨단 운  보  시스 처럼 지- 어 지연  경험 에도 고, 스스    극복 고

안  차량  어  수 다  것  미 다. 뇌 지 과    순  내  (Forward Internal

Model)에 , 간  차  지 주   동 결  시 내재  시뮬 (Internal Simulation)  통

근미래  상태  측 고 에 가   동  지  결  수 다. (100)  신경 트워

크    같  간  내재  시뮬  여 차 에  측  개 도  마 다.

 실시 에 ,  (100)  도 1에 도시  것처럼  처리 (110),  (120),  연결[0032]

(130)   (140)  포  수 다.  처리 (110), (120), 연결 (130)  

(140)  어도  물리  또  리   것  수 ,  또   나

 등  달 가 도  마 다.

 처리 (110)   수집 (20)가 수집  (  상, 가  달 값, 각 또  주  [0033]

도 등)  달 고 달    또  에  처리  수 고, 처리   

(120)  달  수 다.  들어,  처리 (110) ,  폭, 아날 그  지  변

 또   거 등  동  수  수 다. 또 ,  처리 (110)  수신  에  규

 수  수도 다.  들어,  처리 (110)  수신  상 (  차량 에  상)

 여 각각  ( )  값   에 라 스 링 여 들 값  0 내지 1 사  값  변

여 상 에  규  수  수도 다.  경우,  가    값  스 링에 

수 , 보다 체  스 링  규  각  값    값  나  수  수도

다. 검  료(groundtruth)   근 미래  상 미지도  동 게  가    값

 스 링 어 0 내지 1 사  값  규  수도 다. 또 , 주  상태   (

가  달 값,  각 또  주  도 등)도  가   값   값  여 0 내지 1 사  값

 변 어 규  수도 다.  들어, 들   값에 가 울수  0에 근사  값  갖고, 

 값에 가 울수  1에 근사  값  가지도  변   규  수도 다.  같  0 내지 1  규  

  경우, 습   훈   측  상   원  여 보다 안  수

 수 게 다.  처리 (110)  에 라 생략 가 다.

도 2    실시    도 다. 도 2에  4개  어(121 내지 124)  통[0034]

  결과(125)  득  가 도시 어 나,   편   것 , 실시 에 

라  들  어(121 내지 124)  개수  보다   수도 고 또  보다  많  수도 다.

도 2에 도시  에 , (120)   수집 (20) 또   처리 (110)  상(21a,[0035]

  도 에  상)  달 고,   상(21a)에  어도 나  트 특

 (125, Latent Feature Vector)  생  수 다.   (120)  신경 트워크  

 상   어(121, 122, 123, 124)  포 고, 수신 또  처리   순차   단계

나 상   어(121, 122, 123, 124)  통  달  1차원  트 특  (125)

득  수도 다.

 실시 에 , 각각   어(121, 122, 123, 124,  각각 1 내지 4  어)  [0036]

어도 나  신경 트워크    수 다.  경우, 각각   어(121, 122, 123, 124)

 신경 트워크   동  수도 고,  상  수도  또   동 고 다  

상  수도 다. 어도 나  신경 트워크 ,  들어, 다층 트 (Multi-layer Perceptron), 심층

신경망(DNN: Deep Neural Network), 볼루  신경망(CNN: Convolutional Neural Network), 순  신경망(RNN:

Recurrent Neural Network), 볼루  순  신경망(CRNN: Convolutional Recurrent Neural Network), 심층 신

뢰 신경망(DBN: Deep Belief Network), 단  리(LSTM: Long short term memory) 또  포트  신

(SVM: support vector machine) 등  포  수 나, 에  것  아니다.  들어, 1 내지 3

 어(121, 122, 123) , 2차원 볼루  신경망과, 2차원 치 (BatchNorm)   수(

 루 수나, 시그 드 수 등)가 순차  치 어  것  수 다. 

1  어(121)  상(21a)   값  고 에  1   (121a, [0037]

2차원  수 )  다. 1   (121a) , 2  어(122)  달  수
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, 실시 에 라  (140)   달  수도 다.  경우, 2  어(122)  달

, 1   (121a)에   링(pooling),  맥스 링 나 에 리지 링

수  결과  수도 다.

2  어(122)도 1   (121a) 또  에  링 결과  수신 고, 1 [0038]

 어(121)  동 게 또   변  과 에 라  2   (122a,  2

차원  수도 )  득 다. 2   (122a)  3  어(123)  달  수

고, 상술   같   링 처리  거친 후에 3  어(123)  달  수도 다. 또 , 2

  (122a)  (140)  달 어    수도 다.

3  어(123)  2   (122a) 또   링 처리 결과  달 고, 에 [0039]

 3   (123a,  2차원  수도 )  득  수 다. 3   

(123a) 득 과 , 상술  1  어(121)나 2  어(122)  동 게 또   변

에  수  수도 다. 3   (123a)도 4  어(124)  달  수도 다.

3   (123a)에 도  링 처리가 수  것도 가 다. 또 , 3  

(123a) 역시 (140)  달  수 다.

4  어(124)  수신  3   (123a) 또  에  링 처리 결과  [0040]

    ,  트 특  (125)  득  수 다. 득  트 특  

(125)  순차  연결 (130)  달  수 다. 

도 3  연결   실시    도 다.[0041]

연결 (130)  트 특  (125)  수신 고, 트 특  (125)  주  상태 (131a)  연[0042]

결 고(concatenate), 연결에 라 득  (132,  태  가질 수 .  연결 결과 )

(140)  달  수 다. 체 , 연결 (130)  트 특  (125)  달 , 

트 특  (125)에  열 평탄 ( 래튼, flatten) 처리  수 고, 평탄  트 특  (126)

에 주  상태 (131a)  그  가  결 여 주  상태 결  (131)  득  수 다. 여 ,

주  상태 (131a)  가  달 값 수집 (22)가 득  가  달 값, 각 수집 (23)가 수집  

각  주 도수집 (24)가 수집  주  도  어도 나  포  수 다. 또 , 실시 에 라 , 주

상태 (131a)  재 주  어 또  지 등   어   포  수도 다. 뿐만 아니라,

들 에도 주  상태 (131a)  차량  주 과  다    포  것도 가 다. 연결

(130)  주  상태 결  (131)에  재 상 (reshape)  수  수 , 결과  연결 결과 

(132)  득  수 게 다. 연결 결과 (132)  (140)  달  수 다. 상술  열 평

탄 , 주  상태 결  (131)  득  재 상 , 실시 에 라 어도 나   연결 층(FCL: Fully

Connected Layer)에 각각    수  수도 다.

도 4    실시    도 다. 도 4에  3개  어(141 내지 143)  통[0043]

 측 결과(140a)  득  가 도시 어 나,   편   것 , 실시 에 라

들  어(141 내지 143)  개수  보다   수도 고 또  보다  많  수도 다.

도 4에 도시   참 , (140)  연결 (130)  연결 결과 (132)  수신 고, 연결 결[0044]

과 (132)  여  수 여  측 결과(140a)  득  수 다. (140)  어

도    어(141, 142, 143)  포  수 , 각각   어(141, 142, 143)

통  연결 결과 (132)  달 여  측 결과(140a)  득   수 다. 여 ,  

어(141, 142, 143)  개수  (120)   어(121, 122, 123, 124)  개수에 여 마

것  수 , 어  나   어(141, 142, 143) , (120)  어  나   어

(123, 122, 121)에  수도 다. 각각   어,  1 내지 3  어(141, 142,

143)  어도 나  신경 트워크    것  수 다.  들어, 각각   어(141,

142, 143) , 다층 트 , 심층 신경망, 볼루  신경망, 순  신경망, 볼루  순  신경망, 심층 신뢰

신경망, 단  리 또  포트  신 등    가 다.  경우, 각  어(141,

142, 143)  신경 트워크   동  수도 고,  상  수도  또   동 고 다  

 상  수도 다. 

1  어(141)  연결 결과 (132)  수신 고,  신경망에 여 1   [0045]

등록특허 10-2594365

- 10 -



(141a)  득  수 다.  실시 에 , 1  어(141) , 1  어(141)에 

 어,  3  어(123)   결과(123a)  수신 고, 3  어(123)  

결과(123a)  연결 결과 (132)   채  식 연결(Channel-wise Concatenation)  통  결 고,

 신경 트워크에   값  여 1   (141a)  득  수도 다. 에 

라  스킵 커 (Skip Connection)   수 게 다. 스킵 커  에  신경 트워크 에

걸쳐 경사 우(Gradient Flow)  득  수 게 고, 신경 트워크   가에 라 생 가  역

(backpropagation) 시  경사 실(Gradient Vanishing)  지  수 게  뿐만 아니라, 또  특  재

(Feature Reusability)도 보  수 게 다. 1   (141a)  2  어(142)

 달 다.  경우, 1   (141a)  업 볼루 (Up-Convolution) 처리  후, 2 

어(142)에  수도 다.

2  어(142)  1   (141a)  수신 고,  신경망에 여 2  [0046]

(142a)   수 다.  실시 에 , 2  어(142) , 2  어(142)에 

  어,  2  어(122)   결과(122a)  수신 고, 2  어(12

2)   결과(122a)  1   (141a)  채   연결 고,  신경 트워크에 

여 2   (142a)  득  것도 가 다. 라 , 2  어(142)에 도 스

킵 커   수 게 다. 2   (142a)  3  어(143)  달  수 다.

상술   동 게, 2   (142a)도 업 볼루  처리  후, 3  어(143)  

달  수도 다.

3  어(143)  2   (142a)  수신 고,    측 결과(140a)[0047]

득  복원 여  수 다.  경우, 3  어(143) , 3  어(143)에  

 어,  1  어(121)   결과(121a)  달 고, 1  어(121)  

결과(121a)  2   (142a)  연결  후, 연결 결과  신경 트워크에 여 3 

 (143a)  득  수도 다. 그러므 , 스킵 커  3  어(142)  도 

수 게 다.  측 결과(140a)  3  어(143)  공 신경망   결과 ,  Conv2d

어에 여 득  수도 다.

상술  1 내지 3  어(141 내지 143) , 실시 에 라, 2차원 볼루  신경망과, 2차원 치 [0048]

    수(  루 수 등)  순차  치 여  수 다.

 같  과  통  득   측 결과(140a)  실시 에 라    상(21a)에 [0049]

 상 태  주어질 수 다.  측 결과(140a)  상 , 재  차 에  상과 주  상태

 여 가 운 미래에  에  실  상과  근사  당 시 에  차  보

포  상  수 다.

(15)   수집 (20)가 득  보(  들어, 상, 가  달 값, 각 또  주  도 등)나[0050]

(100)  연산 처리 결과,   측 결과(140a) 등  시  또  비 시   수 다. 

경우, (15)  상, 가  달 값, 각 또  주  도 등  시간  에 라 주  또  비

주   수도 다. 또 , (15) , (100)  동   어도 나  그램(앱,

애 리  또  트웨어 등  지칭 가 )   수도 다. (15)에  그램 , 

그래  등  계 에  직   또  수  것  수도 고, 다  물리   매체(  리 치

나 트 스크(CD) 등)  달  것  수도 , /또  무  통신 트워크  통   가

  트웨어 통망  통 여 득 또  갱신  것  수도 다. (15) ,  들어, 주 억

치  보 억 치  어도 나  여  수 다.

(17) ,  들어,  수집 (20)가 득  보(  들어, 상, 가  달 값, 각 또  주[0051]

도 등) 또  (100)  연산 처리 결과( ,  측 결과(140a) 등)    수 다. 보다

체  (17)  연산 처리 결과 등  시각  또  청각  여 사 (운 나 동승  등)에

게 공  수도 고(  들어, 재 또  래  도  상태  변  상  여  수도 

), 차  측 치(10)  물리  또  리  리 어 마  다  어 치(19)에 처리 결과에 

 신 ( 어 신 )   통신 매체(  블 나 캔(CAN: Controller Area Network) 통신 트워크

등) 달  수도 , /또  무  통신 트워크(  동통신 트워크)  통   다  치(

 치나 다  차량 등)  달  것도 가 다. (17) ,  들어, 스 , 린  치, 스
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커 치, 상  단 ,   단  /또  통신 듈 등  포  수 나, 에  것

 아니다.

어 상(19)  (100)  처리 결과에  어  상  포  수 다.  들어, 어 상[0052]

(19)  차량 주  어 시스 (  첨단 운  보  시스  등 , 체  비   차  지 주

어  등  포  수 ), 엔진,  동차  ,  치, 동 치, 변 , 차량 내  스

, 차량 내  스 커 또  계  등  포  수 나, 에  것  아니다. (100)  

결과(  러닝 트워크  통  생  차  측 결과 상 나   타  등)  어 신

 태  당 어 상(19)  달  수 , 어 신  달  어 상(19)  에 여

 결과에  동  수 , 운  보 거나 또  차량   주  수 도   수도

다. 어 상(19)  어 신  달  (17)  통  수  수도 , 보다 체  캔

통신 트워크   수  수도 다. 에 라 근미래  도  상  측 결과에  차량  차

지 어가 가 게 , 차  측 치(10)가 지- 어에  처리 지연 문  결  수 게 다.

도 1 내지 도 4에  도시 어 지 않 나, 차  측 치(10)  에 라 사 나 다  보처리 치[0053]

 ,  지시,   또  애 리  등       포  것도  가 다.

,  들어, 물리 튼, 브, 스틱   치, 치 스크린, 치 드, 키보드, 마우스, 동  감

지 , 마 크  폰,   단  /또  통신 듈 등  포  수 다.

상술  차  측 치(10) ,  실시 에 , 어도 나  차량  포  수도 다. 여 , 차량[0054]

 동체(  승 차, 스, 트럭, 차, 건 계, 열차 또   등) 또  무  동체(무  

차량 나  청  등) 등  포  수도 다. 다  실시 에 , 차  측 치(10) , 상술  처리

/또  어 등  수  가  차량 등에 고  또  리 가 게 착 가  어도 나   치

 여  수도 다. 여 , 어도 나   치 ,  들어, 내비게  치, 블랙 스 

치, 스마트 폰, 태블릿 씨, 스마트 시계, 스마트 태그, 스마트 드, 스마트 키,  착  스

(HMD: Head Mounted Display) 치,  게 , 스크톱 컴퓨 , 랩톱 컴퓨 , 리 트 컨트 러(리 컨),

지  비 ,  톱 스, 지  미 어 어 치,  재생 치( 공 지  스 커 등),  또

무  비 체(  공 나, 헬리 나, 드 ,  비 ,  헬리  등), 통 어 , 가 , 산업

 또  사  , 산업  또  사  계 등  포  수 나 에  것  아니다. 계 나

사  등  상 나 건에 라  상술   에도  수집, 연산 처리  어가 다양  치  어

도 나  상술  차  측 치(10)  고 여 채  수 다.

상술  어도 나  차  측 치(10) ,  통신 트워크, 무  통신 트워크 또  들   [0055]

  수신 아 처리   치  포  수도 다.  경우, 차  측 치(10)  차량 또

에 치  단말 치  상술  상 나 (가  달 값, 각 또  주 도 등)  수신 고, 

  상술     등  처리  수  후, 처리 결과  당 차량 또  단말 치  

여 차량  처리 결과에 라 동 도   수도 다. 여 , 무  통신 트워크  근거리 통신 트워크 

원거리 통신 트워크  어도 나  포  수 다. 근거리 통신 트워크 ,  들어, 캔(CAN) 통신,

(Wi-Fi),   다 트(Wi-Fi  Direct),  블루 스(Bluetooth),   블루 스(Bluetooth  Low

Energy), 역(UWB: Ultra-WideBand) 통신 또  엔에 씨(NFC: Near Field Communication) 등  통신 술

   수 고, 원거리 통신 트워크 ,  들어, 3GPP, 3GPP2, 브  또  맥스 계열

등  동 통신    것  수 다. 

 도 5  참 여 차  측  여러 실시 에  도  다.[0056]

도 5  차  측   실시 에  도 다.[0057]

도 5에 도시   참 ,  실시 에 어  차  측    에  가시  상 또[0058]

 상(  차량  도 에  지 상 또  동 상 , 차  포  수 )   과

통  득 고,  동시에 또  순차  차량  주  상태에  ,  주  상태 가 수집

수 다(200). 여 , 주  상태 ,  들어, 가  달 값,  각  주  도  어도 나

포  수도 나, 에  것  아니다. 계 나 사  등 , 에 라, 들 에 다  

가  수집  도   것도 가 다. 가  달 값,  각 또  주  도   치

직  싱 여 득  것  수도 고 또  차량 주  어 시스  등  달 아 득  수도 다.
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가 득 , 에  처리가 수  수 다(202).  처리  폭, 아날 그 지  변[0059]

,  거 또  규 (  스 링  규 ) 등  포  수 다. 여 , 스 링 

규 ,  들어, 당 ( 상  각  값 등)에  가   값  거나 또   값

  값 양   여, 당  0 내지 1 사  값  변  수  수도 다. 

 처리  상에  수  수도 고, 주  상태   어도 나에  수  수도 다.

 처리 과  실시 에 라 생략 가 다. 

가 득 거나 처리가 료 , 상에   처리가 수 고, 그 결과 트 특  가[0060]

득  수 다(204). 체   처리  어도 나   어(  1 내지 4  

어)  어  나(  1  어)에 상 가 고, 에 여 1   

 득 고, 1    2  어에  수  수 다.  경우, 1

  에   링(  맥스 링)   수  후, 링 처리  결과가 2  

어에  수 다. 2  어   1    또  에 링 처리  

 2    득 고, 2    3  어에 달  수 다.

2   도 3  어에 지 에 링 처리  수도 다. 3  어  동

게 또   상   3    득 고,  4  어  달  수

, 4  어  3    또  에  링 처리 결과   트 특

  득  수 다. 상술  처리 과 에 , 1 내지 3   , 각각  매체에 시

  수 ,  1 내지 3     과 (208)에   수 다.

트 특  가 득 , 트 특   당 시  또   시  주  상태  결 고, [0061]

에 라 연결 결과 가 득  수 다(206). 상 게   트 특  에  열 평탄 가

수 고, 열 평탄 가 수  트 특  에  주  상태 가 가 어, 양 가 결 고,

양 가 결  득  주  상태 결  에  재 상 가 수  연결 결과 가 득  수

게 다.

연결 결과 가 득 ,    처리가 수  수 다(208). 보다 체 , [0062]

처리  ,  어도 나   어(  들어, 1 내지 3  어)  어  나  

 어,  1  어에, 연결 결과  1  어에   어,

 3  어   결과( , 3   )가 채  식  연결  후, 1 

어에 다. 에 라 스킵 커   수 게 다. 1  어  에 여 1 

   득 고, 2  어에 달 다.  , 2  어  에 1 

 에   링 처리(  맥스 링)   수  수도 다. 1   나 

링 처리  , 2  어에  2  어   값( , 2   

)  채  식  결 고 2  어에 다. 2  어  에 여 2 

 결과  득 여  3   어  달 다.  3   어  2    

수신 고,   연산 처리  수  수 다. 2    에 라 링 처리  후,

3  어에  수도 다. 또 , 2    3  어에  

어( , 1  어)   ( , 1   )  결  후, 3  어에

 수도 다.

3  어  처리에   측 결과  득  복원 여  수 다(210).  측 결과[0063]

실시 에 라    상에   상 태  주어질 수 다.  측 결과가 득

,  사 (운 나 동승  등)에게 공  수도 다. 또 , 측 결과에 라  어도 나  (

 스티어링  등)에  어 신 가 생 고, 생  어 신  어도 나   달 어, 차

량  게 어 도   수 다. 에 라 , 차량  차  탈 없  차  라 안  주 거

나, 동  차  변경 등  수  수 게 고, 운  편 가 개  수 게 다.

상술  실시 에  차  측 , 컴퓨  치에  동  수  그램  태   수 [0064]

다. 그램 , 어, 라 브러리,   /또    등  단독  또  여 포

수 , 계어 드나 고  언어 드  여 계   것  수 다. 그램  상술  

 여 특별  계  것  수도 고, 컴퓨  트웨어 야에  통상  술 에게  공지 어

사  가  각  수나  여  것  수도 다. 또 , 여 , 컴퓨  치 , 그램

 실  가 게  나 리 등  포 여  것  수 , 에 라 통신 치
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 포  수도 다. 상술  차  측    그램 , 컴퓨  등  치에  독 가

  매체에  수 다. 컴퓨 에  독 가   매체 ,  들어, , 램, SD카드 또  

래시 리(  리드 스 트 드라 브(SSD) 등)  같  도체  매체나, 드 스크 또  

스크 등과 같   스크  매체나, 트 스크 또  브  등과 같    매체나, 또  

티컬 스크 등과 같  -   매체 등과 같  컴퓨  등  치  에 라 실  나 상

그램  시  또  비 시   가  어도   물리   매체  포  수 다.

상 차  측 치, 차량  차  측  여러 실시 에  나, 치 또   직 상[0065]

술  실시 에  것  아니다. 당 술 야에  통상  지식  가진 가 상술  실시   수

  변 여  수  다  다양  치나  역시 상술  차  측 치, 차량 또  차  측 

  실시 가  수 다.  들어,  (들)    다  순  수 거나, /또  

 시스 , , 치,  등   (들)가   다  태  결 , 연결 또  거나 다

   또  균등물 등에 여 치 또  치 라도, 상술  차  측 치, 차량 /또  차  

측   실시 가  수 다.

 

10: 차  측 치 20:  수집[0066]

21: 상 22: 가 달값 수집

23: 각 수집 24: 주 도 수집

100: 110:  처리

120: 130: 연결

140:  

도

도 1

등록특허 10-2594365

- 14 -



도 2

도 3
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도 4

등록특허 10-2594365

- 16 -



도 5
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