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실내 천 에 비 , 어도 나 상  지 들  비  복수 개  경   트래킹 라 (100); 상  
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어도 나 상  지 들  라 비 동 , 에  수  수 는 수 체가 비   비 체

(200);  상   비 체(200)  치에 라 동 , 상   수  수 는 수 체가 비  

드 (500); 트래킹 스  여 사 가 원 고  는 지  보가 포   청신

 공 는 단말(400);  상  단말(400)에  공  상   청신 에 상 는 경  

보  산 여 상   비 체에 공 는 트래킹 (300);  포 고, 상   비 체(200)는 상  경

  보에 라 상  트래킹 라 (100)  동 는 것  특징  다.

  지원  가연 개 사업

    과 고     2014-0467
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청

청  1 

실내 천 에 비 , 어도 나 상  지 들  비  복수 개  경   트래킹 라 (100);

상  어도 나 상  지 들  라 비 동 , 에  수  수 는 수 체가 비  

비 체(200); 

상   비 체(200)  치에 라 동 , 상   수  수 는 수 체가 비   드 (500);

트래킹 스  여 사 가 원 고  는 지  보가 포   청신  공

는 단말(400); 

상  단말(400)에  공  상   청신 에 상 는 경   보  산 여 상   비

체에 공 는 트래킹 (300);  포 고,

상   비 체(200)는,

상  경   보에 라 상  트래킹 라 (100)  동 는 것  특징  는  드  연동  라 트

싱   비 체    운  시스 .

청  2 

1 에 어 ,

상  단말(400) ,

상  트래킹 스  사 에게 시 , 상  트래킹 스는  수    운 에 

보, 비 체(200)   드 (500)  치 보가 포  스  것  특징  는  드  연

동  라 트 싱   비 체    운  시스 .

청  3 

1 에 어 ,

상  트래킹 라 (100) ,

착  통  상  천 과 탈 착 는  라 (110);

상   라 (110)에  복수 개  경 들  짖  여 상   라 (110) 내에  복수

개  지 들 각각에 치 고, 내 에 각 지 들  상   비 체(200)가 식   고  식별 

(ID)가 여  RFID 태그가 내  태그 듈(120)  포 고,

상  복수 개  지 들 ,

어도 나 상  단 들  어도 나 상  들   것  특징  는  드  연동

라 트 싱   비 체    운  시스 .

청  4 

1 에 어 ,

상   비 체(200)는,
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복수 개  동체(201)  (202)  비  몸체 (210);

상  몸체 (210) 내에 비 , 상  RFID 태그  태 는 RFID 리 (220);

상  몸체 (210)  상 에  돌 어 비 ,  여 상   라 (110)  식

는 라 트 싱 싱 (230);

상  몸체 (210)  울  변 에 라 상  라 트 싱 싱 (230)  울  가변시 , 상  라 트

싱 싱 (230)가 천 에 수직 도  는 울  (240);

9  , 가 도      어도 나 상  여 비 동에 라 상  몸체

(210)  울  변  감지 는 울  싱 듈(250);

상  울  싱 듈(250)과 상  천 과  격거리  게 지  여 상  천 에  신

 후,   수신 는  거리 듈(260); 

상  트래킹 (300)  공 는 경 보  수신  후,  상  경  보에 라 상  

(202)  어 는 MCU(270)  포 는 것  특징  는  드  연동  라 트 싱   비 체

   운  시스 .  

청  5 

4 에 어 ,

상  MCU(270)는,

트래킹 (300)   경 보  상  트래킹 라 (100)에  복수 개  지 들 각각

고  ID  는 리(271); 

상  경 보  상  RFID 리 (220)  태  태그 보가 동  경우, 상  경 보 내에

 동  드에 라 상    상  동체(201)  동  어 는 경  어/처리

(272); 

상  경 보  상  RFID 리 (220)  태  태그 보가 치  경우, 상신 (Error)  상

 트래킹 (300)  공 는 에러신  생 (273);  포 는 것  특징  는  드  연동  라

트 싱   비 체    운  시스 .

청  6 

1 에 어 ,

 드 (500) ,

몸체 (510);

상   비 체(200)  치 보  상  트래킹  수신 는 GPS 듈(520);

퀴  여 상  몸체 (510)  , 후, , 우  동시키도  동 동체가 비  동 (530);

 여 객체  치 들  는 객체 감지 듈(540);

치 들  평  변  후, 상  평  복수 개  역들  여 상  역

내에 상  치 들  없는 역  여, 주  생 는 주 산 듈(550);

상   비 체(200)  치 보  상  주 에 여 상  동 (530)  동  어 는 동 어

(560); 

상  몸체 (510)  상 에 비   수 (570);  포 고,  

상  동 어 (550)는,
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상  객체 감지 듈(560)에  객체  감지  경우, 상  동 (530)  동  어 고, 상신  상  트

래킹 (300)  공 는 것  특징  는  드  연동  라 트 싱   비 체  

 운  시스 .

청  7 

1 에 어 ,

상  트래킹 (300)는,

상   청신  내에 포  지 지, 상   비 체(200)가 상  트래킹 라 (100)  라 

동 는   경 보  생  후, 상   비 체(200)에 공 , 실시간  상   비 체

(200)  치 보  상   비 체(200)  공 아, 상   드 (500)에 공 는 상   리  

(310); 

상  단말(400)  상  리  (310)  연동 , 상   청신  수신 여 상  리  

(310)  공 , 상  리  (310)  공  상   비 체(200)  동 보( 동 상시간, 

동 간 보)  상  단말  공 는 클라 언트 (320);  포 고,

상  리  (310)는,

상   드 (500)  상신  수신  경우, 상   비 체(200)에 지신  공 는 것  특

징  는  드  연동  라 트 싱   비 체    운  시스 .

청  8 

7 에 어 ,

상  리  (310)는,

상   청신  수신  후,  비   비 체(200)가 상   청신  내에 

지 지 경  가능  경 들  생 는 경  탐색 (311);

상  경  탐색 (311)에  공  경 들  단거리 경  는 경  (312); 

상  단거리 내에 치 는 연 는 지 들 간에 상   비 체(200)  동에  동  드가

 경 보  생 는 경  생 (313);

상   비 체(200)  치 보  상   드 (500)에 공 는 치 보 공 ; 

상  드  상신  수신  경우, 상   비 체  동 지신  공 는 동 지신  

공 (314);  포 고,

 상  단거리 경 는 들  경  순 에 라 순차  열   보가 포 , 상  경  탐

색 (311)는  비 체(200)   상신  공  경우, 지 지 경 가능  경 들  재

탐색 는 것  특징  는  드  연동  라 트 싱   비 체    운  시스 .

청  9 

청  1  내지 청  9   어느 나  에 재   드  연동  라 트 싱   비

체    운  시스    운  비스 에 어 ,

사  단말(400)에  트래킹 스  여 상  사 가 원 고  는 지  보가 포

  청신  트래킹 (300)  공 는  청단계(S110);

상  트래킹 (300)에   청신 에 상 는 경 보  산 여 상  단말(400)  

 비   비 체(200)  는 경 보 공단계(S120);
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상  지 지 상  경 보에 라 상   비 체(200)가 트래킹 라  라 동 고, 동 는

상   비 체(200)  라  드 (500)   는 단계(S130); 

단말(400)에  트래킹 스  여  비 체(200)   드 (500)  치 보  청 는

치 보 청단계(S140); 

치 보 청신  수신 , 트래킹 (300)  클라 언트 (320)는 리  (310)   비

체(200)   드 (500)  치 보  공 아, 상  단말(400)  공 는 치 보 공단계(S150);

상   비 체(200)  상   드 (500)  상  지 에 도착 ,  비 체(200)에  트래킹 

 도착신  공 , 상  트래킹 (300)에  단말(400)  료 시지  공 는  료

단계(S160)  포 는 것  특징  는  드  연동  라 트 싱   비 체   

운  시스    운  비스 .

청  10 

9 에 어 ,

상  경 보 공단계(S120)는,

클라 언트 (320)에   청신  수신 는 단계(S121)

수신  보  리  (310)  공 는 단계(S122);

리  (310)에   비 체(200)가 치  지   청신  내  지 지   비

체가 트래킹 라  라 경 어야 는 단경  는 단계(S123);

상  단경  내에 포  지 ( 지   )  는 단계(S124); 

 는 지  별   비 체  동시키   경 보  생  후, 단말   비

체  공 는 단계(S125)  포 는 것  특징  는  드  연동  라 트 싱   비 체

   운  시스    운  비스 .

 

 술  야

본   비 체  여  달 는 시스 에  것 , 보다 상 게는  드  연동[0001]

라 트 싱   비 체    운  시스      운  비스 에  것

다.

 경  술

재 여러 개   재 는 , 아 트, 연 , 집상가  같  건  내에 는 달과 포 달[0002]

등  순  에  달 고 다.   들어보 ,  내에  님  건  주   재

고가 없다  창고  가  건  가 야 다. 

 매 당 원  많  치 지 않는  고 다 , 사실 건   담 는 직원  는 식  가[0003]

 것 다. 지만 재고가 는 곳  여러 곳 에 라 매  담당 는 직원  당 재고  운 는 역

지  담 고 다. 게 사람   운 는 역   시스  체 는 내  시  

보 , 아마 에  비 체  사 여 주변 지역에  는 시스  고 고, 도미  도

비 체  사  달 비스  계 고 다(도 1 참 ).  

 MIT에 는 비 체  여 캠 스  안내  고  아마 에 는 실내  달  동[0004]
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여 처리 동  루  술  보  KIVA Systems 사  수 다.

아마 , 도미 , MIT  경우에는 실 경에  GPS  사 는 시스 고, KIVA  경우 실내 경에  닥에[0005]

그어진  주  는 시스 다. 

에 본 에 는  드  연동  천  라 트 싱   운  시스      운[0006]

비스  공 고  다.

술 헌

특허 헌

(특허 헌 0001) 민  특허등  10-793301 (  칭: 알에  아   택  보   수[0007]

 시스 과 ) 

 내

결 는 과

본  결 고  는 과 는 래  경우, 실내에    에  운 었 , [0008]

야   수가 많거나  감당   수가  경우  지연 는     경우

에도     복 야 는 등 가 생 다는  었다. 

에 본 에 는  드  연동  라 트 싱   비 체  여 실내에  게  [0009]

는  달  수 는  드  연동  라 트 싱   비 체    운  시스  

   운  비스  공 고  는 것   다.

과  결 수단

상  과  결   본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체  [0010]

  운  시스  실내 천 에 비 , 어도 나 상  지 들  비  복수 개  경  

 트래킹 라 (100); 상  어도 나 상  지 들  라 비 동 , 에  수  수 는

수 체가 비   비 체(200);  상   비 체(200)  치에 라 동 , 상   수  수

는 수 체가 비   드 (500); 트래킹 스  여 사 가 원 고  는 지  보

가 포   청신  공 는 단말(400);  상  단말(400)에  공  상   

청신 에 상 는 경   보  산 여 상   비 체에 공 는 트래킹 (300);  포 고, 상

  비 체(200)는 상  경   보에 라 상  트래킹 라 (100)  동 는 것  특징  다. 

상  단말(400)  상  트래킹 스  사 에게 시 , 상  트래킹 스는  수  [0011]

 운 에  보, 비 체(200)   드 (500)  치 보가 포  스  것  특징

 다.

상  트래킹 라 (100)  착  통  상  천 과 탈 착 는  라 (110); 상   라 (110)에[0012]

 복수 개  경 들  짖  여 상   라 (110) 내에  복수 개  지 들 각각에 

치 고, 내 에 각 지 들  상   비 체(200)가 식   고  식별 (ID)가 여  RFID 태그

가 내  태그 듈(120)  포 고, 상  복수 개  지 들 , 어도 나 상  단 들  어도 

나 상  들   것  특징  다.

상   비 체(200)는 복수 개  동체(201)  (202)  비  몸체 (210); 상  몸체[0013]
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(210) 내에 비 , 상  RFID 태그  태 는 RFID 리 (220); 상  몸체 (210)  상 에 

돌 어 비 ,  여 상   라 (110)  식 는 라 트 싱 싱 (230); 상  몸

체 (210)  울  변 에 라 상  라 트 싱 싱 (230)  울  가변시 , 상  라 트 싱 싱

(230)가 천 에 수직 도  는 울  (240); 9  , 가 도     

어도 나 상  여 비 동에 라 상  몸체 (210)  울  변  감지 는 울  싱 듈

(250); 상  울  싱 듈(250)과 상  천 과  격거리  게 지  여 상  천 에 

신   후,   수신 는  거리 듈(260);  상  트래킹 (300)  공

는 경 보  수신  후, 상  경  보에 라 상  (202)  어 는 MCU(270)  포 는

것  특징  다.  

상  MCU(270)는 트래킹 (300)   경 보  상  트래킹 라 (100)에  복수 개[0014]

지 들 각각  고  ID  는 리(271);  상  경 보  상  RFID 리 (220)  태

 태그 보가 동  경우, 상  경 보 내에  동  드에 라 상    상

동체(201)  동  어 는 경  어/처리 (272);  상  경 보  상  RFID 리 (220)

 태  태그 보가 치  경우, 상신 (Error)  상  트래킹 (300)  공 는 에러신  생

(273);  포 는 것  특징  다.

 드 (500)  몸체 (510); 상   비 체(200)  치 보  상  트래킹  수신 는 GPS [0015]

듈(520);  퀴  여 상  몸체 (510)  ,  후,  ,  우  동시키도  동 동체가 비  동

(530);   여 객체  치 들  는 객체 감지 듈(540);  치 들  평  변

후, 상  평  복수 개  역들  여 상  역 내에 상  치 들  없는 역

 여, 주  생 는 주 산 듈(550); 상   비 체(200)  치 보  상  주

에 여 상  동 (530)  동  어 는 동 어 (560);  상  몸체 (510)  상 에 비

 수 (550);  포 고, 상  동 어 (550)는 상  객체 감지 듈(560)에  객체  감지  경우, 상

 동 (530)  동  어 고, 상신  상  트래킹 (300)  공 는 것  특징  다.

상  트래킹 (300)는 상   청신  내에 포  지 지, 상   비 체(200)가 상  트[0017]

래킹 라 (100)  라 동 는   경 보  생  후, 상   비 체(200)에 공 , 실시

간  상   비 체(200)  치 보  상   비 체(200)  공 아, 상   드 (500)에 

공 는 상  리  (310);  상  단말(400)  상  리  (310)  연동 , 상  

청신  수신 여 상  리  (310)  공 , 상  리  (310)  공  상   비

체(200)  동 보( 동 상시간, 동 간 보)  상  단말  공 는 클라 언트 (320);  포

고, 상  리  (310)는 상   드 (500)  상신  수신  경우, 상   비 체(200)

에 지신  공 는 것  특징  다.

상  리  (310)는 상   청신  수신  후,  비   비 체(200)가 상  [0018]

 청신  내에  지 지 경  가능  경 들  생 는 경  탐색 (311);  상  경  탐색

(311)에  공  경 들  단거리 경  는 경  (312);  상  단거리 내에 치 는 연

는 지 들 간에 상   비 체(200)  동에  동  드가  경 보  생

는 경  생 (313); 상   비 체(200)  치 보  상   드 (500)에 공 는 치 보 공

;  상  드  상신  수신  경우, 상   비 체  동 지신  공 는 동 지

신  공 (314);  포 고,  상  단거리 경 는 들  경  순 에 라 순차  열  

보가 포 , 상  경  탐색 (311)는  비 체(200)   상신  공  경우, 지

지 경 가능  경 들  재탐색 는 것  특징  다.

상  과  결   본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체  [0019]

  운  시스    운  비스  사  단말(400)에  트래킹 스  
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여 상  사 가 원 고  는 지  보가 포   청신  트래킹 (300)  공

는  청단계(S110); 상  트래킹 (300)에   청신 에 상 는 경 보  산

여 상  단말(400)   비   비 체(200)  는 경 보 공단계(S120); 상

지 지 상  경 보에 라 상   비 체(200)가 트래킹 라  라 동 고, 동 는 상

 비 체(200)  라  드 (500)   는 단계(S130); 단말(400)에  트래킹 

스  여  비 체(200)   드 (500)  치 보  청 는 치 보 청단계(S140); 

치 보 청신  수신 , 트래킹 (300)  클라 언트 (320)는 리  (310)   비 체

(200)   드 (500)  치 보  공 아, 상  단말(400)  공 는 치 보 공단계(S150); 

상   비 체(200)  상   드 (500)  상  지 에 도착 ,  비 체(200)에  트래킹 

 도착신  공 , 상  트래킹 (300)에  단말(400)  료 시지  공 는  료

단계(S160)  포 는 것  특징  다.

상  경 보 공단계(S120)는 클라 언트 (320)에   청신  수신 는 단계(S121); 수[0020]

신  보  리  (310)  공 는 단계(S122); 리  (310)에   비 체(200)가 치  지

  청신  내  지 지   비 체가 트래킹 라  라 경 어야 는 단경  

는 단계(S123); 상  단경  내에 포  지 ( 지   )  는 단계(S124);  

 는 지  별   비 체  동시키   경 보  생  후, 단말   비 체

공 는 단계(S125)  포 는 것  특징 다.

 과

라 , 본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체    운  시[0021]

스  라 트   동 는  비 체   실내에  간편 게 건   수 다

는  갖는다.

,  본    비 체  경우,  복수  개  라 트 싱     울  [0022]

비 , 실내 천  곡지거나 는 트래킹 라  폭  다도 라  식   수 

,  비 체  울  변 에 라 라  식  도  울   통  라 트 싱 

싱  울   라 트 싱 싱 가 천 과 상 수직  지  수 어, 라  식 

 수 다. ,  여   거리  지   비 체  동시 천 과  돌

  수 다는  갖는다.

,  드  연동  라 트 싱   비 체    운  시스   비 체  치[0023]

라 동 는  드  여, 가벼운   비 체  , 거운  지

라 동 는  드  , 택  는 복    수 다는  갖는다.

도  간단  

도 1  래   치   나타낸 시도 다.[0024]

도 2는 본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체    운  시스

 나타낸 시도 다.

도 3  도 2에 도시  트래킹 라      시도 다.

도 4는 도 2에 도시   비 체     블 도 다. 

도 5는 도 4에 도시  MCU  블 도 다.

도 6  도 4에 도시  라 트 싱 싱    나타낸 시도 다.

도 7  트래킹 라  라 동 는 라 트 싱 싱  습  나타낸 시도 다.

도 8   드    나타낸 시도 다.
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도 9   수  몸체 가 결 는 과  나타낸 시도 다.

도 10   드  내   나타낸 블 도 다.

도 11 내지 도 13  객체가 감지  경우,  드  동 는 과  나타낸 순 도 다.

도 14는 도 11 내지 도 13에 도시   드  동과  상 도  나타낸 시도 다. 

도 15는 보  스    나타낸 시도 다.

도 16  도 2에 도시  트래킹 (300)  블 도 다.

도 17  트래킹 스  공 는 단말  나타낸 시도 다. 

도 18  본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체    운  시

스     비스    도 다.

도 19는 도 18에 도시  S120  도 다.

 실시   체  내

, 본  람직  실시  상   첨  도 들  참 여  것 다. 에  본 [0025]

 에 어 ,  공지 능 는 에  체   본  지  게 릴

수 다고 단 는 경우에는 그 상   생략  것 다.

본  개 에  실시 는 다양  변경  가  수 고 여러 가지 태  가질 수 므  특  실시[0026]

들  도 에 시 고 본  는 원에 상 게 고  다. 그러나, 는 본  개 에 

 실시  특  개시 태에  는 것  아니 , 본  사상  술 에 포 는 든

변경, 균등  내지 체  포 는 것  어야 다.

어  가 다  에 "연결 어" 다거나 " 어" 다고 언  에는, 그 다  에[0027]

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

어야  것 다. 에, 어  가 다  에 "직  연결 어" 다거나 "직  어" 

다고 언  에는, 간에 다  가 재 지 않는 것  어야  것 다. 들 간  

계  는 다  들,  "~사 에"  "  ~사 에" 는 "~에 웃 는"과 "~에 직  웃 는" 등도

마찬가지  어야 다.

본 에  사  어는 단지 특  실시    사  것 , 본  는 도[0028]

가 아니다. 단수   맥상 게 다 게 뜻 지 않는 , 복수   포 다. 본 에 ,

 "포 다" 는 "가지다" 등  어는 시  특징, 숫 , 단계, 동 , ,  는 들  

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

는 들   것들  재 는 가 가능  미리 지 않는 것  어야 다.

에 는 도  참 여 본  실시 에  천  라 트 싱   운  시스    [0029]

  운  비스  보다 상 게 도  다.

도 2는 본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체    운  시스[0030]

 나타낸 시도 다.

도 3  도 2에 도시  트래킹 라      시도 다.[0031]

도 4는 도 2에 도시   비 체     블 도 다. [0032]

도 5는 도 4에 도시  MCU  블 도 다.[0033]

도 6  도 4에 도시  라 트 싱 싱    나타낸 시도 다.[0034]
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도 7  트래킹 라  라 동 는 라 트 싱 싱  습  나타낸 시도 다.[0035]

도 8   드    나타낸 시도 다.[0036]

도 9   수  몸체 가 결 는 과  나타낸 시도 다.[0037]

도 10   드  내   나타낸 블 도 다.[0038]

도 11 내지 도 13  객체가 감지  경우,  드  동 는 과  나타낸 순 도 다.[0039]

도 14는 도 11 내지 도 13에 도시   드  동과  상 도  나타낸 시도 다. [0040]

도 15는 보  스    나타낸 시도 다.[0041]

도 16  도 2에 도시  트래킹 (300)  블 도 다.[0042]

도 17  트래킹 스  공 는 단말  나타낸 시도 다. [0043]

,  도 2에 도시   같 ,  본  실시 에  천  라 트 싱   운  시스[0045]

(1000)  트래킹 라 (100),  비 체(200), 트래킹 (300), 단말(400)   드 (500)  포

다.

상  트래킹 라 (100)  실내 천 에 치 , 복수 개  경 들  다.[0046]

보다 체 , 상  트래킹 라 (100)   라 (110)  태그 듈(120)  포 다.[0047]

상   라 (110)  착  통  상  천 과 결 는 검 색   수 , 재질에 는[0048]

것  아니다. 라 , 천 과 게 탈착  가능  재질 라   가능  것 다.

상  태그 듈(120)  상   라 에  복수 개  경 들  짖  여, 상   라 (110)[0049]

내에  복수 개  지 들 각각에 치 여, 내 에 각 들  상   비 체가 식   고

 식별 가 여  RFID 태그가 내 어 다.

여 , 상  복수 개  지 들  어도 나 상  들  어도 나 상  단 들   수[0050]

,  경  가능  지  미 , 단 들  상   비 체  도착지  미 다. 보다 상

  아래에 후술 도  다.

다 , 상   비 체(200)는 상  트래킹 에  공 는 경   신 에 여 상  트래킹 라[0051]

(100)  라 비 , 에  수  수 는 수 체가 비 다.

, 상   비 체(200)는   동  지   보  스   포 , 상  보  [0052]

스(290)는 상   비 체(200)  수   공   원 태  , 재질  아크릴, 리

, 라스틱  어느 나  수 다.

보다 체 , 상   비 체(200)는 수직 착  가능  티  수 , 몸체 (210), RFID 리[0053]

(220),  라 트 싱 싱 (230),  울  (240),  울  싱 듈(250),  거리 듈(260)

 MCU(270)  포 다. 

상  몸체 (210)는 복수 개  동체(201)  (202)  비 다.[0054]

상  RFID 리 (220)는 상  몸체 (210) 내에 비 , 상   라 에 치  복수 개  지 들 각[0055]

각에 비  태그 듈 내에 착  RFID 태그  태 는 여, 태  보  상  MCU  공 는 능  수

다.

상  라 트 싱 싱 (230)는 상  몸체 (210)  상 에  돌 어 비 , 트래킹 라[0056]

  는    트래킹 라 에 사 는  수신 는  (231)가 

  상태  복수 개가 치 다.

 복수 개   (231)  비 는 는, 트래킹 라  식  상시키   것 , 트래킹 라[0057]

 쪽 단 만  아닌 양쪽 단   강  라  식    수 다.
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게 복수 개   들  통  진 라  라 움직  에 천  곡 태 거나 곡 태에 [0058]

비   만나 라도 연스럽게 빠  도  움직  수 다.

다 , 상  울  싱 듈(250)는 비 동에 라 상  몸체 (210)  울  변 에  울  보[0059]

 실시간  감지 는 능  수  여, 9  , 가 도      어도 나

상  여 비 동에 라 상  몸체 (210)  울  변  감지  후, 울  보  상  MCU(270)

 공 는 능  수 게 , 상  MCU(270)는 울  보에 라 상  라 트 싱 싱 (230)  상

 트래킹 라  상 수직  지  여 라 트 싱 싱 (230)  울  어 는 울  

(240)  어신  공 게 다.

 [0060]

상  울  (240)는 상  MCU  공  어신 에 라 상 상  몸체 (210)  울  변  [0061]

 상  라 트 싱 싱 (230)  울  가변시키는 능  수 다.

만약,  비 체(200)  동에 라 상  라 트 싱 싱 (230)가 상  천 과 수직  지 지 못  경[0062]

우, 트래킹 라  식  ,  여, 트래킹 라  탈 게  수가 다. 러  

결  여 본 에 는 울  (240)  울  싱 듈(250)  통  시 라 트 싱 싱

(230)가 천 과 수직  지  수 어, 라  식  는  결  수 다.

다 , 상   거리 듈(260)는 상  라 트 싱 싱 (230)  상  천 과 돌  지  [0063]

여, 상  라 트 싱 싱 (230)  상  천 과  수직 격거리  게 지  여 상  천 에

 신   후,   수신 는 능  수 , 가 , 가 내 에 도니 계치

  어날 경우, 상  MCU(270)  상 에 맞는 탈신  게 , 상  MCU(270)는 탈신 에

라  어 , 상  라 트 싱 싱 (230)는 상  천 과   거리  지  수

다.

상  MCU(270)는 상  트래킹 (300)  공 는 경 보  수신  후, 상  경  보에 라 상[0064]

  어 는 능  수 , 상  MCU(270)는 리(271), 경  어/처리 (272), 에러신

생 (273)  통신 듈(274)  포 다.

상  리(271)는 트래킹 (300)   경 보  상  트래킹 라 에  복수 개  [0065]

들 고  ID  는 능  수 다.

여 , 상  리(271)는 래시 리 타 (flash memory type), 드 스크 타 (hard disk type), 티[0066]

미 어 카드 마 크  타 (multimedia card micro type), 카드 타  리(  들어 SD 는 XD 리

등),  램(Random  Access  Memory,  RAM),  SRAM(Static  Random  Access  Memory),  (ReadOnly  Memory,  ROM),

EEPROM(Electrically Erasable Programmable ReadOnly Memory), PROM(Programmable ReadOnly Memory)  

리,  스크, 스크  어도 나  타  매체  수 다.

상  경  어/처리 (272)는 트래킹 (300)  공  경 보  RFID 리  태  태그[0067]

보가 동  경우, 상  경 보 내에  동  드에 라 상    상  동

체  동  어 , , 상   거리 듈(260)에   탈신  수신 여  

어 거나 ,  비 체  울  보에 라 상  라 트 싱 싱  상  트래킹 라 (100)  상

수직  지  여 울   어 는 능  수 다.

상  에러신  생 (273)는 상  경 보  상  RFID 리 (220)  태  태그 보가 치 [0068]

경우, 상신  상  트래킹 (300)  공 다.

상  통신 듈(274)  WLAN(Wireless  Local  Area  Network),  WiFi(Wireless  Fidelity),  WiMAX(Worldwide[0069]

Interoperability for Microwave Access)  어느 나  통신 식  다.
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다 , 상   드 (500)  몸체 (510), GPS 듈(520), 동 (530), 객체 감지 듈(540), 주 산[0070]

듈(550), 동 어 (560)   수 (570)  포 다.

상  몸체 (510)는 원  는 사각  태   수 , 상 에  수 (570)  결 는 결[0071]

재(511)가   다.

상  GPS 듈(520)  상   비 체(200)  치 보  상  트래킹 (300)  수신 다.[0072]

상  동 (530)는 체, 람직 게는 퀴  여 상  몸체 (510)  , 후, , 우  동시키도[0073]

동 동체가 비 다.

상  객체 감지 듈(540)   여 객체  치 들  는 능  수 다.[0074]

상  주 산 듈(550)  상  객체  치 들  평  변  후, 상  평  복수 개  [0075]

역들  여 상  역 내에 상  치 들  없는 역  여, 주  생 는

능  수 다.

상  동 어 (560)는 상   비 체(200)  치 보  상  주 에 여 상  동 (530)[0076]

동  어 는 능  수 다.

상   수 (550)는 상 가 개 고, 공  갖도  수  체 는 원통  어 상  몸체[0077]

(510)  상 에 비 , 측 에 상  결 재(511) 내  는 돌 재(551)   

다.

상  동 어 (550)는 상  객체 감지 듈(560)에  객체  감지  경우, 상  동 (530)  동  어[0078]

고, 상신  상  트래킹 (300)  공 는 능  수 다.

다 , 상  단말(400)  트래킹 스  여 사 가 원 고  는 지  보가 포[0079]

  청신  공 는 능  수 다.

상  트래킹 스는  수    운 에  보( 컨 , 청, 수 ),  비 체[0080]

(200)   드 (500) 치 보  실시간  공 는 스  수 다.

여 , 상  단말(400)  PDC(Personal  Digital Cellular)폰, PCS(Personal Communication Service)폰,[0081]

PHS(Personal  Handyphone  System)폰,  CDMA-2000(1X,  3X)폰,  WCDMA(Wideband  CDMA)폰,  듀얼  드/듀얼  드

(Dual  Band/Dual  Mode)폰,  GSM(Global  Standard  for  Mobile)폰,  MBS(Mobile  Broadband  System)폰,

DMB(Digital Multimedia Broadcasting)폰, 스마트(Smart) 폰, 드폰 등과 같  통신 능  포  수 는

 , PDA(Personal Digital Assistant), 드 헬드 PC(Hand-Held PC), 트  컴퓨 , 랩탑 컴퓨 ,

브 (WiBro) 단말 , MP3 어, MD 어 등과 같  단말 , 그리고  (Roaming) 비스

  동 통신 비스  공 는 IMT-2000(International Mobile Telecommunication-2000) 단말  등

포 는  든   드  헬드    통신  치  미 는   치 ,  CDMA(Code

Division  Multiplexing  Access)  듈,  블루 스(Bluetooth)  듈,   통신  듈(Infrared  Data

Association),  랜 카드  GPS(Global Positioning System)  통  치  가능 도   

GPS 칩  탑재   통신 치  같   통신 듈  비  수 , 마 크  탑재

  연산 동  수  수 는 단말  통칭 는 개   수 다.

다 , 상  트래킹 (300)는 상  단말(400)에  공  상   청신 에 상 는 경[0083]

 보  산 여 상   비 체(200)에 공 는 능  수 다.

보다 체 , 상  트래킹 (300)는 리  (310)  클라 언트 (320)   수 다. [0084]

상  리  (310)는 단말에  공   청신  내에 포  지 지, 상   비 체[0085]

(200)가 상  트래킹 라  라 동 는   경   보  생  후, 상   비 체(200)에 

공 , 실시간  상   비 체(200)  치 보  상   비 체(200)  공 아, 상   드

(500)에 공 는 능과 상   드 (500)  상신  수신  경우, 상   비 체(200)에 

지신  공 는 능   비 체(200)에  생  상신  수신  경우, 경 탐색  재  경
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 보  공 는 능  수 다.

보다 체 , 상  리  (310)는 경  탐색 (311), 경  (312), 경  생 (313), 치[0086]

보 공 (314)  동 지신  공 (315)  포 다.

상  경  탐색 (311)는 상   청신  수신  후,  비   비 체(200)가 상  [0087]

 청신  내에  지 지 경 가능  경 들  생 는 능  수 다. , 상  경  탐색

(311)는  비 체(200)   상신  공  경우, 지 지 경  가능  경 들  재탐

색 는 능  수 다.

상  경  (312)는 상  경  탐색 (311)에  공  경 들  단거리 경  , , 상[0088]

단거리 경 는 치 는 들  경  순 에 라 순차  열   보가 포 다.

상  경  생 (313)는 상   보 내에 연 는  컨 , 1 에  2 지[0089]

상   비 체  동에  동  드  여  경 보  공 는 능  수

다. 여 , 경 보  아래에 재   1  참 여 보다 상 게 도  다.

[  1][0090]

[0091]

 들어,  1  참 ,  비 체가 A 지 에  G 지 지 동  경우, 트래킹 는 A 지  G[0092]

지 지  (B, F)  게 ,  보에 상   비 체가 각 에 동 어야 는 

동  드가  어도 나 상  경 보  생 게 다.

,  비 체에 공 는 경 보는 별  공  수 다.[0093]

 들어,  별  공 는 경우는 다 과 같 , 1 경 보(AB001F), 2 경 보(BF002L),[0094]

3 경 보(FG003R)  공  수 다.

상  1 경 보(AB001F)는  비 체가 B지 지 동   보 , A는 시 , B는 도착 ,[0095]

001  지  링, F는 지(front)  미 다.

상  2 경 보(BF002L)는 B지 에 동   비 체가 F 지 지 동   보 , B는 시[0096]

, F는 도착 , 002는 지  링, L  쪽(Left)  미 다.

상  3 경 보(FG003R)는 F지 에 동   비 체가 G 지 지 동   보 , F는 시[0097]

, G는 도 첨, 003  지  링, R  쪽(Right)  미 다.

만약,  비 체(200)가 A 지 에  D지 지 동  경우, 트래킹 는 A 지  G 지 지  [0099]

(B, C)  게 ,  들  동  상에 치  경우, 도착    동  드가

 경 보  생  수 다.

컨 , 트래킹 (300)는 AD001F  같  경 보  공  수 다.[0100]

 같  식 , 트래킹 (300)는 단말(400)에  청   청신  내에 포  지[0101]

지  단 경  생 ,  비 체(200)가 능동  지 지 동가능  수가 다.

상  치 보 공 (314)는 상   비 체(200)  치 보  상   드 (500)에 공 는 능  수[0102]

다.

상  동 지신  공 (315)는 상  드  상신  수신  경우, 상   비 체(200)  [0103]

동 지신  공 는 능  수 다.
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다 , 상  클라 언트 (320)는  스  통  상  단말  상  리   연동[0105]

, 상   청신  수신 여 상  리   공 , 상  리  (310)  공  상

  비 체  상   드  동 보( 동 상시간, 동 간 보)  상  단말(400)  공 는

능  수 다. , 상  클라 언트 (320)는 트래킹 스  상  단말(400)  공 는 

능  수 다.

에 는 본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체    운[0107]

시스    운  비스  보다 상 게 도  다.

도 18  본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체    운  시[0108]

스     비스    도 다.

도 19는 도 18에 도시  S120  도 다.[0109]

도 18  도 19  참 , 본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체[0110]

  운  시스    운  비스 (S100)   청 단계(S110), 경  공단계

(S120), 운 단계(S130), 치 보 공단계(S140)   료 단계(S150)  포 다.

상   청단계(S110)는 사  단말(400)에  트래킹 스  여 상  사 가 원[0111]

고  는 지  보가 포   청신  트래킹 (300)  공 는 단계  수 다.

상  경 보 공단계(S120)는 상  트래킹 (300)에   청신 에 상 는 경 보[0112]

산 여 상  단말(400)   비   비 체(200)  는 단계 , 클라 언트 (320)

에   청신  수신(S121)  후, 수신  보  리  (310)  공(S121) 다.

리  (310)에 는  비 체(200)가 치  지   청신  내  지 지   비[0113]

체(200)가 트래킹 라 (100)  라 경 어야 는 경  (S122)  후, 경  내에 포  지 (

지   )  (S123) 게 다.

후,  는 지  별   비 체(200)  동시키   경 보  생  후, 단말[0114]

(400)   비 체(200)  공(S124) 게 다.

상   운  단계(S130)는 상  경 보에 라 상   비 체(200)가 트래킹 라 (100)  라 상[0115]

 지 지  운 고,  드 (500)  상   비 체(200)  여 상  지 가지 

 운 는 단계  수 다.

상  치 보 청단계(S140)는 단말(400)에  트래킹 스  여  비 체(200)  치[0116]

보  청 는 단계  수 다.

상  치 보 공단계(S150)는 치 보 청신  수신 , 트래킹 (300)  클라 언트 (320)는[0117]

리  (310)   비 체(200)  치 보  공 아, 상  단말(400)  공 는 단계  수

다.

상   료 단계(S160)는 상   비 체(200)  상   드 (500)   상  지 에 도착 , [0118]

 비 체(200)는 트래킹 (300)  도착신  공 , 상  트래킹 (300)는 단말(400)  

료 시지  공 는 단계  수 다.

라 , 본  실시 에   드  연동  라 트 싱   비 체    운  시[0119]

스  라 트   동 는  비 체   실내에  간편 게 건   수 다

는  갖는다.

,  본    비 체  경우,  복수  개  라 트 싱     울  [0120]

비 , 실내 천  곡지거나 는 트래킹 라  폭  다도 라  식   수 

,  비 체  울  변 에 라 라  식  도  울   통  라 트 싱 

싱  울   라 트 싱 싱 가 천 과 상 수직  지  수 어, 라  식 

 수 다. 
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,  여   거리  지   비 체  동시 천 과  돌   수 [0121]

다는  갖는다.

,  드  연동  라 트 싱   비 체    운  시스   비 체  치[0122]

라 동 는  드  여, 가벼운   비 체  , 거운  지

라 동 는  드  , 택  는 복    수 다는  갖 , 상

  드   신  여 객체  돌없  동  수 다는  갖는다.

어, 트래킹 라  내에 복수 개   비 체가 동  경우, 치 못  돌  지 도 , 상  보[0123]

스가 비 어, 돌에   비 체   억  수 다는  갖는다.

상  상   본  시 는 것 다.  술  내  본  람직  실시 태  나타내[0125]

고 는 것에 과 , 본  다양  다  , 변경  경에  사  수 다. 그리고, 본 

에 개시   개  , 술  개시 내 과 균등   / 는 당업계  술 는 지식   내

에  변경 는 수  가능 다. 

술  실시 들  본  실시 는  어  상태    것 , 본 과 같  다  [0126]

 는  당업 계에 알 진 다  상태  실시, 그리고  체   야  도에  

는 다양  변경도 가능 다. 라 , 상   상   개시  실시 상태  본  는

도가 아니다.  첨  청 는 다  실시 상태도 포 는 것  어야 다.

 

100: 트래킹 라    110:  라[0127]

120: 태그 듈    200:  비 체

201: 동체    202: 

210: 몸체      220: RFID 리

230: 라 트 싱 싱   240: 울  

250: 울  싱 듈   260:  거리 듈

270: MCU     271: 리

272: 경  어/처리    273: 에러신  생

274: 통신 듈    290: 보  스

300: 트래킹     310: 리  

311: 경  탐색     312: 경  

313: 경  생    320: 클라 언트 

311: 경  탐색     312: 경  

313: 경  생    400: 단말

500:  드     510: 몸체

511: 결 재    520: GPS 듈

530: 동      540: 객체 감지 듈

550: 주 산 듈   560: 동 어

570:  수     571: 돌 재

A ~ H: 지
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