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(54)  칭 햅틱 피드   상   가능한 가상  시뮬  치  

(57)  약

햅틱 피드   상   가능한 가상  시뮬  치   공 다. 상  치는, 가상 

 스 내에 어 , 가 는 1 어 신 에 라 공  에  운동 감각 피드  생

하도   1 액츄에   가 는 2 어 신 에 라 진동에  각 피드  생 하도  

2 액츄에  포함하는 햅틱 액츄에 ; 상  가상  상  스  움직  측 하도   

;  상   측  에 라 상  가상  스  치   하여 상  1

어 신   상  2 어 신  상  1 액츄에   상  2 액츄에  각각 공하도   

어  포함한다. 

  도 - 도1
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청

청 항 1 

가상  시뮬  치 ,

가상  스 내에 어 , 가 는 1 어 신 에 라 공  에  운동 감각 피드

 생 하도   1 액츄에   가 는 2 어 신 에 라 진동에  각 피드  생 하도

  2 액츄에  포함하는 햅틱 액츄에 ; 

상  가상  상  스  움직  측 하도   ; 

상   측  에 라 상  가상  스  치   하여 상  1 어 신

  상  2 어 신  상  1 액츄에   상  2 액츄에  각각 공하도   어

 포함하는 시뮬  치.

 

 술  야

본  가상 에 한 것 , 욱 상 하게 말하 , 햅틱 피드   상   가능한 가상 [0001]

 시뮬  치  에 한 것 다. 

 경  술

재 생시 피 차  사람들에게 알리  해 학  직 에    훈  실시하고 다. [0002]

그러나 러한 재/안  훈  재 피 훈  경  실  재 상 과는 매우 다 므   사람들[0003]

재 생시  할 수 없다. 특 , 는 하게 다루 가 어 고   재  

가능하  에,  실  가  훈 에는 사 지 못하고 다.

에 라 가상 경에   시뮬  공하는 술들  안 었다. 2016  JCSSE(International Joint[0004]

Conference on Computer Science and Software Engineering)에 게재  “가상 실 플랫폼상  재 시뮬

”  가상 경에   시뮬  수행하는 것  시하고 다. 

그러나 러한 재 진압 시뮬  사   사 에 상   없  단순  스틱  [0005]

재가 진압 는 식  시뮬  루어진다. 라  사 는  사  가  중 한 측  중 하나

 안 핀 뽑 , 낮게 겨냥하 ,  당 , 들  등  PASS(Pull, Aim, Squeeze, Sweep) 술  울

수 없다. 

또한,  맘 스(Mammoth)  XR에   술    통해 경험할 수 도  하는 PASS  VR(virtual[0006]

reality)  프 그램  개 했다. 그러나   프 그램  에 쉬는 태  상업  컨트 러  연동하여

동 하 , 상업  컨트 러  리  특  실   질감과 게  같  리  특  크게 다  

에,  술  우는  한계가   실  재 재난 훈 에 하 에는 여  큰 어 움  

다.

 내

해결하 는 과

본  해결하고  하는 과 는 실   능과 사하게 사  상   가능하도 , 햅틱[0007]

피드   가상  공하는 것 다. 

또한, 본  해결하고  하는 과 는 HMD(head-mounted display)  사 하여 실  시야  운동 경험[0008]
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공할 수 는  시뮬  치   공하는 것 다. 

과  해결 수단

본  실시 에 , 가상  시뮬  치가 공 다. 상  치는, 가상  스 내에[0009]

어 , 가 는 1 어 신 에 라 공  에  운동 감각 피드  생 하도   1

액츄에   가 는 2 어 신 에 라 진동에  각 피드  생 하도   2 액츄에

포함하는 햅틱 액츄에 ; 상  가상  상  스  움직  측 하도   ;  상  

 측  에 라 상  가상  스  치   하여 상  1 어 신   상

 2  어  신  상  1  액츄에   상  2  액츄에  각각  공하도   어

포함한다. 

 과

본  실시 에 , HMD(head-mounted display)  사 하여 실  시야  공압 근   진동 각[0010]

변  사 하는 운동 경험  공할 수 는 식 가상  공할 수 다. 라  사 는 치

식  트래커  HMD 그리고 가상  실시간 상  할 수 다. 그리고 가상 약 가 연  상

  , 사 는 진동 피드   공압 근 에 해 생  공  에  운동 감각 피드  

느끼게 다.  통하여 사 는 실   사 하는 것과 동 한 경험  할 수 게 다.

라 , 가상 실 경에  사실  시야  공할 뿐만 아니라 진동에  각 피드   공  에 [0011]

 운동 감각 피드  공한다. 라  계  는 실  실 계   사 하  얻  것과 동

한 경험  공할 수 므 ,  훈  보다 실  만들 수 다. 

도  간단한 

도 1  본  실시 에  가상  시뮬  치  나타낸 도 다. [0012]

도 2는 본  실시 에  햅틱 액츄에   나타낸 도 다. 

도 3  본  실시 에  햅틱 액츄에  체    동   나타낸 도 다. 

도 4는 본  실시 에  가상  시뮬   도 다. 

도 5는 본  실시 에  가상  시뮬 에  재 진압 과  나타낸 시도 다. 

도 6  본  다  실시 에  가상  시뮬  치   나타낸 도 다. 

 실시하  한 체  내

아래에 는 첨 한 도  참고  하여 본  실시 에 하여 본  하는 술 야에  통상  지[0013]

식  가진 가 하게 실시할 수 도  상  한다. 그러나 본  여러 가지 상 한 태  

 수  여 에  하는 실시 에 한 지 않는다. 그리고 도 에  본  하게 하  

해  과 계없는  생략하 ,  체  통하여 사한 에 해 는 사한 도  

다.

 체에 , 어   어   "포함"한다고 할 , 는 특별  는 재가 없는 한 다[0014]

   하는 것  아니라 다    포함할 수 는 것  미한다. 

본 에  단수  재   "하나" 또는 "단 " 등  시   사 하지 않  상, 단수 또는[0015]

복수  해  수 다.

하, 본  실시 에  가상  시뮬  치  에 하여 한다. [0016]

도 1  본  실시 에  가상  시뮬  치  나타낸 도 다. [0017]

첨 한 도 1에  같 , 본  실시 에  가상  시뮬  치(100)는 가상 (10), [0018]

(20), (30), 햅틱 액츄에 (haptic actuator)(40), 어 (50)  통신 (60)  포함하 , 러한

가상  시뮬  치(100)는 HMD(head-mounted display) 치(200)  통신한다. 

가상  (10)는  가상  실  라고도  다.  가상  (10)  상측에   (discharge[0019]
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lever)(11),  캐리 (carry lever)(12)가 비 어 , 또한 상측에  스(discharge hose)(13)가

비 어 고,  스(13)  끝에 즐  어 , 다만  스(13)  통해 약 가 

지는  않는다.  러한  가상  (10)는  통상   과  동 하거나  사한  태   수

, 특  치에 고 지 않고 동  울 수 다. 

(20)는 복수   포함하 , 체 , (20)는 1 (21), 2 (22), 3 (23)[0020]

포함한다. 1 (21)는  스(13)  상측에 치 고, 2 (22)는  스(13)  상측과 하측 사

 중간에 치 , 1 (21)  2 (22)는  스(13)  움직  측 하여 하는 1 싱

 어 (50)  공한다. 3 (23)는  스(13)  즐에 치 어 즐  움직  측 하여

하는  2  싱   어 (50)  공한다.  러한  들  9  도(nine-degree  of  freedom)

IMU(Inertial Measurement Unit)  수 , 3개   사 하는 것   들었 나, 에 한 지

는 않는다. 

(30)는 가상 (10)  움직  하여 하는   어 (50)  공한다. [0021]

(30)  VIVE에  공  HMD (tracker)가 가상 (10)  움직  즉, 치   하는  사

 수 다. (30)에 해 가상 (10)  (11, 12)   여  측 할 수 다. 또는 별도

 하여 (11, 12)   여  측 할 수 거나 또는 카 라  하여 (11, 12)  

여  측 할 수 다. 

햅틱 액츄에 (40)는  동에  햅틱 피드 (haptic feedback)  공한다. 본  실시 에[0022]

 햅틱 액츄에 (40)는 2가지  햅틱 피드  공한다. 1 햅틱 피드   스(13)  즐

통한 공  (air flow) 특 , 갑 스러운 공  다. 공    상태에 (  들어, 재 진압

프 스  시 시 사 가 처  가상 (10)  (11, 12)  쥘 )  스(13)  즐 끝

 스 체에 한 순간  움직 (momentary jerk)  공한다. 2 햅틱 피드  공 /탄   

 한 지  진동 다. 1 햅틱 피드 에  순간  움직  가상 (10)  (11, 12)

쥘  순간  운동 감각 피드  태 , 2 햅틱 피드 에  지  진동  각 피드  태

다. 

도 2는 본  실시 에  햅틱 액츄에   나타낸 도 , 도 3  본  실시 에 [0023]

햅틱 액츄에  체    동   나타낸 도 다. 

사 가 러한 햅틱 피드 에  공  에  순간  움직 과 지  진동  식할 수 도 ,[0024]

햅틱 액츄에 (40)는 1 햅틱 피드  공하는 1 액츄에 (41)  2 햅틱 피드  공하는 2 액

츄에 (42)  포함한다. 

1 액츄에 (41)는 공압 근 (air muscle)(411)  포함한다. 공압 근 (411)  고  브  고강  플라스[0025]

틱 그 망  감싸고 는  루어지 , 공  압   근  수 ( 가 짧아짐) 어, 사 가

가상 (10)  (11, 12)  쥘  순간  움직  생 한다.  해, 1 액츄에 (41)는 공

 공 하는 압  공  공 원(Air supply)(412) 그리고 압  공  공 원(412)과 공압 근 (411) 사 에 치

어 가 는 어 신 에 라 개폐 는 공압식 브(413)  포함하 , 압  공  공 원(412)  공압

식 브(413)  달 는 공  양  하는 귤 (414)   포함할 수 다. 

공압식 브(413)는 1 압  브(4131)  2 압  브(4132)  포함한다. 1 압  브(4131)는 양압 브[0026]

(positive pressure valve) , 2 압  브(4132)는 압 브(negative pressure valve) 다. 어 (5

0)  어 신 에 라 1 압  브(4131)  2 압  브(4132)가 동 어 압  공  공 원(412)

 공   공압 근 (411)  공 어 순간  움직  운동 감각 피드  공 다. 러한

1 압  브(4131)  2 압  브(4132)는 도 1에 , 살  시  에 치 어 공   

스(13) 내 에 치  공압 근 (411)  공할 수 다. 

한편,  2  액츄에 (42)는  스폭  변  신 에  해  동 어  동  에  걸쳐  공   [0027]

(sensation)  생 하여 지  진동 피드  공하 , 햅츄에 (Haptuator)  루어질 수 다. 

들어, 2 액츄에 (42)는 498Hz 스폭 변  신 에 해 동 어 진동에  각 피드  생 할 수 

다. 

러한  루어지는 햅틱 액츄에 (40)  체    살펴보 , 도 3에 도시 어 듯 , 1[0028]

액츄에 (41)  공압 근 (411)   스(13) 내 에 고, 2 액츄에 (42)   스(13)  
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즐 에  수 다. 

공압 근 (411)  고  브  고강  플라스틱 그 망  감싸고 는  루어지 ,  상태[0029]

(normal state)에  공압 근 (411)  도 3  (a)  같  태  지하 , 1 액츄에 (41)  동시 즉,

1 액츄에 (41)  공압식 브(413)  통해 공 가 공 어 압  아지  가 짧아지  도 3

(b)  같   상태(inflated state)가 다. 에 라 사 가 가상 (10)  (11, 12)  쥘 

순간  움직  운동 감각 피드  사 에게 공 다. 

러한  루어지는 1 액츄에 (41)  공압식 브(413)  2 액츄에 (42)는  동 어 동[0030]

시에 운동 감각 피드 과 각 피드  동시에 공할 수 다. 

한편, 어 (50)는 (30)  공 는  에 라 가상 (10)  움직  즉, 치  [0031]

 하 , (20)  공 는 싱 에 라 가상 (10)   스(13) /또는 즐

움직  즉, 치   하고,  결과  통신 (60)  통하여 HMD 치(200)  공한다. 어 (50)

는 (20)  공 는  하여 IMU   운동학  체  포즈  에 라  

스(13) /또는 즐  치   할 수 다. 

또한, 어 (50)는 사 가 가상 (10)  동시키는 것  단  어 신  생 하여 햅틱 액츄[0032]

에 (40)  공하도  다.  들어, 사 가 가상 (10)  (11, 12)  꽉 쥐 , (11,

12)에 치  스 치(도시 지 않 )가 동 고, 러한 스 치 동에 라 어 (50)는 사 가 가상 

(10)  동시킨 것  단하고, 1 어 신   2 어 신  1 액츄에 (41)  2 액츄에

(42)  각각 공할 수 다. 

통신 (60)는 HMD 치(200)  통신  수행하 , 에도  다  치  통신  수행할 수 다. 또[0033]

는 통신 (60)는 (20)  (30)  내  통신  수행하여 측 는  어 (50)  달할

수도 다. 

러한 어 (50)  통신 (60)는 가상 (10)  내 에  수 다.  [0034]

다 에는 러한  루어지는 가상  시뮬  치  하여 본  실시 에  시뮬[0035]

 에 하여 한다. 

도 4는 본  실시 에  가상  시뮬   도 , 도 5는 본  실시 에 [0036]

 가상  시뮬 에  재 진압 과  나타낸 시도 다. 

첨 한 도 4에  같 , 사 는 HMD 치(200)  착한 상태에  재 진압  한 시뮬  시[0037]

(S100), 시뮬  통해 사 는 가상 (10)가 실  객체  것처럼 가상 공간 상에  상 할 수

다. 사 는 HMD 치(200)  통해 실시간  시각  보  게 다. 

러한 상태에 , 첨 한 도 5에 시   같 , 재가 생한 상  시각  공 어 사 가 가상[0038]

(10)  하 , (30)   에 라 어 (50)가 가상 (10)  치   

하고(S110), (20)  싱 에 라 어 (50)가 가상 (10)   스(13)  즐  치

  한다(S120).

어 (50)에 해   결과는 통신 (60)  통해 HMD 치(200)  , 에 라 HMD 치(10)[0039]

에  가상 (10)  움직    스(13)  즐  움직  시각 다(S130).  들어, 가상 실

경에  Obi Rope  같  가상 프 시뮬  프 그램  통하여 실  게 링 어 시각  수 

다. 

또한, 사 가 가상 (10)  (11, 12)  꽉 쥐어 가상 (10)  동시키는 것  단 , [0040]

어 (50)는 1  어 신  1  액츄에 (41)  공하여 순간  운동 감각 피드  생 도  한다

(S140). 그리고 어 (50)는 2 어 신  2 액츄에 (42)  공하여 각 피드   생 도  한

다(S150). 러한 단계(S140, S150)들   동 어 동시에 수행  수 다. 

에 라 도 5에 시   같 , 사 는 HMD 치(200)  통해 시각  가상 경에  가상 (10)[0041]

 통해 약 가 연  상   , 가상 (10)  통해 공 는 순간  운동 감각 피드 과

진동에  각 피드  통해 가상 (10)가 실  동 는 것과 같  실  감각  느끼 , 가상

경에  재  진압하는 것  체험할 수 다. 
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러한 본  실시 에 , 가상 , 스  움직  , 햅틱 피드  등   가상 [0042]

가 실  객체  것처럼 가상 공간 상  과 상 할 수 다. 

도 6  본  다  실시 에  가상  시뮬  치   나타낸 도 다. [0043]

첨 한 도 6에 도시 어 듯 , 본  다  실시 에  가상  시뮬  치(300)는, 프[0044]

(310),  리(320),   스  치(330),   스  치(340),  트워크 스 치

(350)   치(360)  포함하 , 들  스(370)  통해 통신할 수 다. 

프 (310)는  도 1 내지 도 5   한 들  하도   수 다.  들어, 프[0045]

(310)는 어  능  수행하도   수 다. 

프 (310)는 중앙 처리 치(CPU) 거나, 또는 리(320) 또는  치(360)에   실행하는[0046]

도체 치  수 다. 

리(320)는 프 (310)  연결 고 프 (310)  동 과 한 다양한 보  한다. 리(32[0047]

0)는 프 (310)에  수행하  한 어  하고 거나  치(360)  어  드하여 

시 할 수 다. 프 (310)는 리(320)에 어 거나 드  어  실행할 수 다. 리

는 ROM(321)  RAM(322)  포함할 수 다. 

본  실시 에  리(320)/  치(360)는 프 (310)  내  또는 에 치할 수 고, 미[0048]

알 진 다양한 수단  통해 프 (310)  연결  수 다. 또한, 리(320)/  치(360)는  들어,

공  공  스 리지   등  스 리  능  수행하도   수 다. 

 스 치(330)는 는  공 아 프 (310)  달하도   수 다. [0049]

들어,  스 치(330)는 ,   수신하여 프 (310)  공하도  

 수 다.  스 치(330)는 프 (310)  처리 결과  하도   수 다.  들

어, 프 (310)  어 신  햅틱 액츄에  공하도   수 다. 

트워크 스 치(350)는 트워크  통해 는  공 아 프 (310)  달하거나,[0050]

프 (310)  처리 결과  트워크  통해 다  치  하도   수 다.  들어, 트워크

스 치(350)는 HMD 치  통신  수행하도   수 다. 

러한  루어지는 본  다  실시 에  가상  시뮬  치(300)는  실시 에[0051]

 술  가상 에 치 어 햅틱 액츄에 , ,  연계하여 에 술   같  시뮬

 수행할 수 다. 

본  실시 는 상에  한 치 /또는  통해 만  는 것  아니 , 본  실시[0052]

 에 하는 능  실 하  한 프 그램, 그 프 그램    매체 등  통해  수도

, 러한  앞  한 실시  재  본  하는 술 야  가라  쉽게 할

수 는 것 다.

상에  본  실시 에 하여 상 하게 하 지만 본  리 는 에 한 는 것  아니고[0053]

다  청 에  하고 는 본  본 개  한 당업  여러 변   개량 태 또한 본

 리 에 하는 것 다.
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도 3

도 4

공개특허 10-2021-0111542

- 9 -



도 5

도 6

공개특허 10-2021-0111542

- 10 -


	문서
	서지사항
	요 약
	대 표 도
	청구범위
	발명의 설명
	기 술 분 야
	배 경 기 술
	발명의 내용
	해결하려는 과제
	과제의 해결 수단
	발명의 효과

	도면의 간단한 설명
	발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

	도면
	도면1
	도면2
	도면3
	도면4
	도면5
	도면6




문서
서지사항 1
요 약 1
대 표 도 1
청구범위 3
발명의 설명 3
 기 술 분 야 3
 배 경 기 술 3
 발명의 내용 3
  해결하려는 과제 3
  과제의 해결 수단 4
  발명의 효과 4
 도면의 간단한 설명 4
 발명을 실시하기 위한 구체적인 내용 4
도면 4
 도면1 8
 도면2 8
 도면3 9
 도면4 9
 도면5 10
 도면6 10
