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차량에 대한 3차원 물체들의 위치를 파악하기 위한 시스템, 방법 및 컴퓨터 프로그램 제품 실시예들이 본원에서

개시된다. 상기 시스템은: 차량 외부 환경의 2차원(2D) 데이터 및 3차원(3D) 포인트 클라우드를 생성하기 위한

적어도 하나의 센서를 포함한다. 상기 3D 포인트 클라우드는 고정 트래픽 제어 물체와 연관된 물체 포인트들을 
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포함한다. 상기 위치 파악 시스템은 메모리 및 그 메모리에 결합된 적어도 하나의 프로세서를 또한 포함한다.
상기 프로세서는: 상기 2D 데이터에 기초하여 상기 메모리로부터 상기 물체와 연관된 바운딩 박스를 선택하며;
상기 3D 포인트 클라우드 내 물체 포인트에 근접하게 상기 바운딩 박스를 정렬하며; 상기 3D 포인트 클라우드의
각 포인트에, 상기 바운딩 박스에 대한 상기 포인트의 위치에 기초하여 가중치를 할당하며; 상기 가중치 할당된
포인트들을 필터링하며; 그리고 상기 필터링된 포인트들을 기초로 상기 물체의 3D 로케이션을 생성하도록 프로
그램된다.
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

위치 파악 시스템으로, 상기 위치 파악 시스템은:

차량 외부 환경의 2차원(2D) 데이터 및 3차원(3D) 포인트 클라우드를 생성하기 위한 적어도 하나의 센서 - 상기

3D 포인트 클라우드는 물체와 연관된 물체 포인트들을 포함함;

메모리; 및

적어도 하나의 프로세서를 포함하며, 상기 적어도 하나의 프로세서는 상기 메모리에 결합되며 그리고:

상기 2D 데이터에 기초하여 상기 메모리로부터 상기 물체와 연관된 바운딩 박스를 선택하며;

상기 3D 포인트 클라우드 내 물체 포인트들에 근접하게 상기 바운딩 박스를 정렬하며;

상기 3D 포인트 클라우드의 각 포인트에, 상기 바운딩 박스에 대한 상기 포인트의 위치에 기초하여 가중치를 할

당하며;

상기 가중치 할당된 포인트들을 필터링하며; 그리고

상기 필터링된 포인트들을 기초로 상기 물체의 3D 로케이션을 생성하도록 프로그램된, 위치 파악 시스템.

청구항 2 

제1항에 있어서, 상기 적어도 하나의 프로세서는: 

상기 적어도 하나의 센서의 위치와 상기 3D 포인트 클라우드 내 바운딩 박스 사이에서 연장되는 다면체를 생성

하며; 그리고

상기 다면체 내에 위치한 3D 포인트 클라우드의 각 포인트의 가중치를 증가시키도록 추가로 프로그램된, 위치

파악 시스템.

청구항 3 

제1항에 있어서, 

상기 적어도 하나의 프로세서는 상기 적어도 하나의 센서의 위치와 상기 바운딩 박스 사이에서 연장되는 길이방

향 축을 따라 상기 바운딩 박스의 원위(distal)에 배치된 3D 포인트 클라우드의 각 포인트의 가중치를 증가시키

도록 추가로 프로그램된, 위치 파악 시스템. 

청구항 4 

제1항에 있어서, 

상기 적어도 하나의 프로세서는 상기 적어도 하나의 센서의 위치와 상기 바운딩 박스 사이에서 연장되는 길이방

향 축에 인접하여 방사상으로 배치된 3D 포인트 클라우드의 각 포인트의 가중치를 증가시키도록 추가로 프로그

램된, 위치 파악 시스템.

청구항 5 

제1항에 있어서, 

상기 적어도 하나의 프로세서는 임계값보다 작은 가중 포인트들을 제거함으로써 상기 가중치 할당된 포인트들을

필터링하도록 추가로 프로그램된, 위치 파악 시스템.

청구항 6 

제1항에 있어서, 상기 적어도 하나의 프로세서는: 
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상기 필터링된 포인트들을 클러스터(cluster)하며; 그리고

상기 클러스터된 포인트들의 상기 물체의 크기 및 형상과 연관된 미리 정해진 데이터와의 비교 그리고 상기 클

러스터된 포인트들의 중심 중 적어도 하나에 기초하여 상기 물체의 3D 로케이션을 생성하도록 추가로 프로그램

된, 위치 파악 시스템.

청구항 7 

제1항에 있어서, 상기 적어도 하나의 프로세서는:

상기 필터링된 포인트들을 클러스터하여 잠재적인 클러스터된 포인트들을 형성하며; 

상기 잠재적인 클러스터된 포인트들을 상기 물체의 크기 및 형상과 연관된 미리 결정된 데이터와 비교하여 최종

클러스터된 포인트들을 결정하며; 그리고

상기 최종 클러스터된 포인트들의 중심을 기반으로 상기 물체의 3D 로케이션을 생성하도록 추가로 프로그램된,

위치 파악 시스템.

청구항 8 

제1항에 있어서, 

상기 물체는 고정 트래픽 제어 물체를 포함하는, 위치 파악 시스템.

청구항 9 

제1항에 있어서, 상기 적어도 하나의 센서는 라이다 시스템을 포함하고, 상기 라이다 시스템은:

차량으로부터 멀리 광 펄스들을 투사하기 위한 적어도 하나의 방출기;

상기 환경 내 하나 이상의 물체들로부터 반사되는 상기 광 펄스들의 적어도 일부를 반사된 광 펄스들로서 수신

하기 위한 적어도 하나의 검출기를 포함하며; 그리고

상기 라이다 시스템은 상기 반사된 광 펄스들에 기초하여 상기 3D 포인트 클라우드를 제공하는, 위치 파악 시스

템.

청구항 10 

제1항에 있어서, 

상기 적어도 하나의 센서는 상기 2D 데이터를 제공하기 위한 카메라를 포함하고, 상기 2D 데이터는 상기 물체의

이미지를 포함하는, 위치 파악 시스템.

청구항 11 

차량에 대해 물체를 위치 파악하기 위한 방법으로서, 상기 방법은:

적어도 하나의 센서로부터 차량 외부 환경의 2차원(2D) 데이터 및 3차원(3D) 포인트 클라우드를 수신하는 단계

- 상기 3D 포인트 클라우드는 고정 트래픽 제어 물체와 연관된 물체 포인트들을 포함함;

상기 2D 데이터에 기초하여 상기 고정 트래픽 제어 물체와 연관된 바운딩 박스를 선택하는 단계;

상기 3D 포인트 클라우드 내 상기 물체 포인트들에 근접하게 상기 바운딩 박스를 정렬시키는 단계;

상기 바운딩 박스에 대한 상기 포인트의 위치에 기초하여 상기 3D 포인트 클라우드의 각 포인트에 가중치를 할

당하는 단계;

상기 가중치 할당된 포인트들을 필터링하는 단계; 그리고

상기 필터링된 포인트들에 기초하여 상기 고정 트래픽 제어 물체의 3D 로케이션을 생성하는 단계를 포함하는,

방법.

청구항 12 

제11항에 있어서, 상기 바운딩 박스에 대한 상기 포인트의 위치에 기초하여 상기 3차원 포인트 클라우드의 각
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포인트에 가중치를 할당하는 단계는:

상기 적어도 하나의 센서의 위치와 상기 3D 포인트 클라우드 내 바운딩 박스 사이에서 연장되는 다면체를 생성

하는 단계; 그리고

상기 적어도 하나의 센서의 위치와 상기 바운딩 박스 사이에서 연장되는 길이방향 축을 따라 상기 바운딩 박스

에 원위이거나 상기 길이방향 축에 방사상으로 인접한, 상기 다면체 내에 배치된 3D 포인트 클라우드의 각 포인

트의 가중치를 증가시키는 단계를 포함하는, 방법.

청구항 13 

제11항에 있어서, 

상기 가중치 할당된 포인트들을 필터링하는 단계는 임계값보다 작은 가중치 할당된 포인트들을 제거하는 단계를

포함하는, 방법.

청구항 14 

제11항에 있어서,

상기 필터링된 포인트들을 클러스터하는 단계; 그리고

상기 클러스터된 포인트들의 상기 고정 트래픽 제어 물체의 크기 및 형상과 연관된 미리 결정된 데이터와의 비

교 그리고 상기 클러스터된 포인트들의 중심 중 적어도 하나에 기초하여 상기 고정 트래픽 제어 물체의 3D 로케

이션을 생성하는 단계를 더 포함하는, 방법.

청구항 15 

제11항에 있어서,

상기 필터링된 포인트들을 클러스터하여 잠재적인 클러스터된 포인트들을 형성하는 단계; 

상기 잠재적인 클러스터된 포인트들을 상기 고정 트래픽 제어 물체의 크기 및 형상과 연관된 미리 결정된 데이

터와 비교하여 최종 클러스터된 포인트들을 결정하는 단계; 그리고 

상기 필터링된 포인트들의 중심에 기초하여 상기 고정 트래픽 제어 물체의 3D 로케이션을 생성하는 단계를 더

포함하는, 방법.

청구항 16 

명령어들이 저장된 비일시적 컴퓨터 판독 가능 매체로서, 상기 명령어들은 적어도 하나의 컴퓨팅 디바이스에 의

해 실행될 때에 상기 적어도 하나의 컴퓨팅 디바이스로 하여금:

2차원(2D) 데이터에 기초하여 고정 트래픽 제어 물체와 연관된 바운딩 박스를 선택함:

차량 외부 환경의 3차원(3D) 포인트 클라우드 내 물체 포인트들에 근접하게 바운딩 박스를 배열함 - 상기 물체

포인트들은 상기 고정 트래픽 제어 물체와 연관됨;

상기 바운딩 박스에 대한 상기 포인트의 위치에 기초하여 상기 3D 포인트 클라우드의 각 포인트에 가중치를 할

당함;

상기 가중치 할당된 포인트들을 필터링함; 그리고

상기 필터링된 포인트들에 기초하여 상기 고정 트래픽 제어 물체의 3D 로케이션을 생성함을 포함하는 동작들을

수행하도록 하는, 비일시적 컴퓨터 판독 가능 매체.

청구항 17 

제16항에 있어서, 상기 동작들은:

상기  차량의  위치와  상기  3D  포인트  클라우드  내  바운딩  박스  사이에서  연장되는  사각  절두체  (square

frustrum)를 생성함; 그리고

상기 사각 절두체 내에 위치한 3D 포인트 클라우드의 각 포인트의 가중치를 증가시킴을 더 포함하는, 비일시적
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컴퓨터 판독 가능 매체.

청구항 18 

제16항에 있어서, 

상기 동작들은 상기 차량의 위치와 상기 바운딩 박스 사이에서 연장되는 길이방향 축을 따라 상기 바운딩 박스

의 원위에 배치된 또는 상기 길이방향 축에 방사상으로 인접하게 배치된 상기 3D 포인트 클라우드의 각 포인트

의 가중치를 증가시킴을 더 포함하는, 비일시적 컴퓨터 판독 가능 매체.

청구항 19 

제16항에 있어서, 상기 동작들은:

상기 필터링된 포인트들을 클러스터함; 그리고

상기 클러스터된 포인트들의 상기 고정 트래픽 제어 물체의 크기 및 형상과 연관된 미리 결정된 데이터와의 비

교에 기초하여 상기 고정 트래픽 제어 물체의 3D 로케이션을 생성함을 더 포함하는, 비일시적 컴퓨터 판독 가능

매체.

청구항 20 

제16항에 있어서, 상기 동작들은:

상기 필터링된 포인트들을 클러스터하여 잠재적인 클러스터된 포인트들을 형성함; 

상기 잠재적인 클러스터된 포인트들을 상기 고정 트래픽 제어 물체의 크기 및 형상과 연관된 미리 결정된 데이

터와 비교하여 최종 클러스터된 포인트들을 결정함; 그리고 

상기  필터링된  포인트들의  중심에  기초하여  상기  고정  트래픽  제어  물체의  3D  로케이션을  생성함을  더

포함하는, 비일시적 컴퓨터 판독 가능 매체.

발명의 설명

기 술 분 야

하나 이상의 실시예는 차량에 대해 3차원 물체를 위치 파악하기 위한 시스템 및 방법에 관한 것이다.[0001]

배 경 기 술

차량에는 예를 들어 신호등, 거리 표지판 및 기타 차량인 특정 물체들의 존재를 검출하기 위해 외부 환경을 모[0002]

니터하기 위한 시스템이 포함될 수 있다. 상기 시스템은 차량에 대한 특정 물체의 3차원(3D) 로케이션을 또한

판별할 수 있다. 차량은 이러한 3D 로케이션을 기반으로 하나 이상의 다른 차량 시스템을 제어할 수 있다. 예를

들어, 차량은 신호등 또는 원격 차량의 위치 및/또는 상태에 기초하여 차량을 정지시키기 위해 브레이크 시스템

을 제어할 수 있다. 상기 시스템은 물체를 검출하기 위한 센서 또는 카메라를 포함할 수 있다. 상기 시스템은

센서들이나 카메라들로부터의 데이터를 기반으로 물체의 로케이션을 판별하기 위해 하나 이상의 전략을 또한 사

용할 수 있다.

다양한 기존의 위치 파악 방법들이 존재한다. 한 가지 방법은 삼각 측량 개념과 카메라로부터의 2차원 이미지들[0003]

을 기반으로 하는 일반 다중 뷰 기하학 알고리즘을 사용한다. 그러나, 이러한 방법은 1미터를 넘는 오류로 일반

적으로 부정확하다. 한 가지 다른 방법은 딥 러닝 네트워크를 사용하여 센서 데이터로부터 물체 로케이션을 직

접 회귀(regress)하는 것이다. 그러나, 이러한 딥 러닝 버전에는 광범위한 수동 라벨 지정 및 이 라벨 지정을

기반으로 하는 미리 결정된 데이터 저장이 일반적으로 필요하다. 다른 방법은 물체의 특정 특성(예: 표지판이

평평함)을 활용하고 해당 특정 물체에 대한 커스텀 알고리즘을 생성한다. 그러나, 이러한 방법들은 유사한 모양

의 물체들을 종종 구별하지 못한다. 예를 들어, 어떤 장면(secne) 내에 동일하거나 유사한 물체, 예를 들어, 여

러 신호등들의 인스턴스가 여러 개 있으면, 이러한 전략은 추가의 복잡한 추적 알고리즘 없이는 그 신호등들을

구별하지 못할 수 있다. 

발명의 내용
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해결하려는 과제

본 발명은 3차원 물체들을 위치 파악하기 위한 방안을 제공하려고 한다.[0004]

과제의 해결 수단

일 실시예에서, 위치 파악 (localization) 시스템은 차량 외부 환경의 2차원(2D) 데이터 및 3차원(3D) 포인트[0005]

클라우드를 생성하기 위한 적어도 하나의 센서를 포함한다. 상기 3D 포인트 클라우드는 물체와 연관된 물체 포

인트들을 포함한다. 상기 위치 파악 시스템은 메모리 및 그 메모리에 결합된 적어도 하나의 프로세서를 또한 포

함한다. 상기 프로세서는: 상기 2D 데이터에 기초하여 상기 메모리로부터 상기 물체와 연관된 바운딩 박스를 선

택하며; 상기 3D 포인트 클라우드 내 물체 포인트들에 근접하게 상기 바운딩 박스를 정렬하며; 상기 3D 포인트

클라우드의 각 포인트에, 상기 바운딩 박스에 대한 상기 포인트의 위치에 기초하여 가중치를 할당하며; 상기 가

중치 할당된 포인트들을 필터링하며; 그리고 상기 필터링된 포인트들을 기초로 상기 물체의 3D 로케이션을 생성

하도록 프로그램된다.

다른 실시예에서, 차량에 대해 물체를 위치 파악하기 위한 방법이 제공된다. 차량 외부 환경의 2차원(2D) 데이[0006]

터 및 3차원(3D) 포인트 클라우드가 적어도 하나의 센서로부터 수신된다. 상기 3D 포인트 클라우드는 고정 트래

픽 제어 물체와 연관된 물체 포인트들을 포함한다. 상기 2D 데이터에 기초하여 상기 고정 트래픽 제어 물체와

연관된 바운딩 박스가 선택된다. 상기 바운딩 박스는 상기 3D 포인트 클라우드 내 물체 포인트들에 근접하게 정

렬된다. 상기 바운딩 박스에 대한 상기 포인트의 위치에 기초하여 상기 3D 포인트 클라우드의 각 포인트에 가중

치가 할당된다. 상기 가중치 할당된 포인트들이 필터링된다. 상기 필터링된 포인트들에 기초하여 상기 고정 트

래픽 제어 물체의 3D 로케이션이 생성된다.

또 다른 실시예에서, 명령어들이 저장된 비일시적 컴퓨터 판독가능 매체가 제공된다. 상기 명령어들은 적어도[0007]

하나의 컴퓨팅 디바이스에 의해 실행될 때에 상기 적어도 하나의 컴퓨팅 디바이스로 하여금: 2차원(2D) 데이터

에 기초하여 고정 트래픽 제어 물체와 연관된 바운딩 박스를 선택함: 차량 외부 환경의 3차원(3D) 포인트 클라

우드 내 물체 포인트들에 근접하게 바운딩 박스를 배열함 - 상기 물체 포인트들은 상기 고정 트래픽 제어 물체

와 연관됨; 상기 바운딩 박스에 대한 상기 포인트의 위치에 기초하여 상기 3D 포인트 클라우드의 각 포인트에

가중치를 할당함; 상기 가중치 할당된 포인트들을 필터링함; 그리고 상기 필터링된 포인트들에 기초하여 상기

고정 트래픽 제어 물체의 3D 로케이션을 생성함을 포함하는 동작들을 수행하도록 한다.

도면의 간단한 설명

도 1은 하나 이상의 실시예에 따른, 3D 물체의 위치를 파악하기 위한 시스템을 구비한 자율 차량의 개략도이다. [0008]

도 2는 상기 시스템과 다른 시스템 간의 통신을 예시하는 개략도이다.

도 3은 하나 이상의 실시예에 따른, 3D 물체를 위치 파악하기 위한 방법을 예시하는 흐름도이다.

도 4는 도 3의 방법에 따른 가중 포인트들에 대한 폐색 시험을 예시한 개략도이다.

도 5는 도 3의 방법에 따른 가중 포인트에 대한 투사 시험을 예시한 도면이다.

도 6은 도 3의 방법에 따라 상기 시스템에 의해 생성된 3차원 포인트 클라우드를 예시한다.

도 7은 상기 시스템에 의해 생성되고 도 3의 방법에 따라 낮은 가중 포인트들을 제거하기 위해 필터링된 3D 포

인트 클라우드를 예시한다.

도 8은 상기 시스템에 의해 생성되고 도 3의 방법에 따라 낮은 가중 포인트들 및 중간의 가중 포인트들을 제거

하기 위해 필터링된 3D 포인트 클라우드를 예시한다.

도 9는 다양한 실시예를 구현하기 위한 예시적인 컴퓨터 시스템의 상세한 개략도이다. 

상기 도면들에서, 동일한 참조 번호는 일반적으로 동일하거나 유사한 요소를 나타낸다. 추가로, 일반적으로 참

조 번호의 맨 왼쪽 숫자(들)는 그 참조 번호가 처음 나타나는 도면을 식별한다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

필요에 따라 상세한 실시예가 본원에 개시된다. 그러나, 개시된 실시예는 단지 예시적인 것이며 다양하고 대안[0009]

적인 형태로 구현될 수 있음이 이해되어야 한다. 상기 도면들은 반드시 크기가 비례하지는 않다; 일부 기능은
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특정 컴포넌트들의 세부 사항을 표시하기 위해 과장되거나 최소화될 수 있다. 그러므로, 본원에 개시된 구체적

인 구조적 및 기능적 세부 사항은 제한적인 것으로 해석되어서는 안 되며, 본 발명이 속하는 기술 분야에서 통

상의 지식을 가진 자가 본 발명을 다양하게 채용할 수 있도록 교육하기 위한 대표적인 근거로 해석되어야 한다.

도 1을 참조하면, 차량에 대한 물체의 3D 로케이션을 검출하기 위한 시스템이 하나 이상의 실시예에 따라 예시[0010]

되고 일반적으로 도면 부호 100으로 참조된다. 상기 시스템(100)은 자율 차량(AV)(102) 내에 도시되어 있다. 상

기 시스템(100)은 제어기(104), 적어도 하나의 카메라(106), 및 센서 시스템(108)을 포함한다. AV(102)는 제1

신호등(110)에 접근하는 것으로 도시되어 있다. 시스템(100)은 카메라(106)로부터의 데이터를 기반으로 하는 2D

바운딩 박스를 센서 시스템(108)으로부터의 3D 데이터와 결합하여, AV(102)에 대한 제1 신호등(110), 교통 표지

판 (도시되지 않음) 또는 다른 트래픽 지시 표시자와 같은 고정 트래픽 제어 물체의 3D 로케이션을 결정한다.

2D 데이터와 3D 데이터를 결합함으로써 물체의 3D 로케이션를 결정하여, 상기 시스템(100)은 기존 시스템보다

더 정확하고 사람이 생성한 라벨링 및 해당 저장 디바이스를 덜 사용한다.

예시된 실시예에서, 상기 시스템(100)은 AV(102)에 관한 외부 환경의 이미지를 캡처하기 위한 다수의 카메라들[0011]

(106a, 106b, 106c)을 포함한다. 상기 카메라들(106)은 가시 스펙트럼 카메라, 적외선 카메라 등을 포함할 수

있다. 일 실시예에서, 시스템(100)은 AV(102)에 관한 외부 환경의 이미지를 360도 캡처하기 위해 차량 주위에

분포된 8개의 카메라를 포함한다.

센서 시스템(108)은 하나 이상의 실시예에 따라 AV(102)의 지붕에 장착되는 라이다 시스템을 포함한다. 상기 라[0012]

이다 시스템(108)은 AV(102)로부터 멀리 광 펄스들(112)을 전송한다. 전송된 광 펄스(112)는 하나 이상의 물체

(예를  들어,  제1  신호등(110))에  입사하고,  반사된  광  펄스(114)로서  라이다  시스템(108)을  향해  다시

반사된다. 상기 제어기(104)는 반사된 광 펄스(114)를 처리하여 AV(102)에 대한 제1 신호등(110)의 거리를 판별

한다. 라이다 시스템(108)은 광 펄스(112)를 전송하기 위한 하나 이상의 방출기(미도시), 및 반사된 광 펄스

(114)를 수신하기 위한 광검출기의 어레이(미도시)를 포함할 수 있다. 

라이다 시스템(108)은 AV(102)에 주위의 외부 환경을 스캔하기 위해 수직 축(미도시)을 중심으로 회전할 수 있[0013]

다. 라이다 시스템(108)은 AV(102)가 이동하여 3D 데이터, 예를 들어 3D 포인트 클라우드를 생성할 때 시간이

지암에 따라 반사된 광 펄스(114)를 분석할 수 있다. 포인트 클라우드는 공간 내 데이터 포인트들의 세트를 나

타낸다. 상기 포인트들은 3D 모양이나 개체를 나타낼 수 있으며, 각 포인트 위치는 데카르트 좌표들(X, Y, Z)의

자신의 세트를 가진다.

시스템(100)은 AV(102) 외부의 환경에서 유사한 물체들을, 하나씩 개별적으로 위치 파악함으로써 구별한다. 예[0014]

를 들어, 예시된 실시예에서, AV(102)는 제1 신호등(110), 제2 신호등(116) 및 제3 신호등(118)을 포함하는 다

수의 신호등들에 접근하는 것으로 도시된다. AV(102)는 우측 차로로 주행하고 교차로에 접근하는 것으로 도시된

다. 우측 차로와 연관된 제1 신호등(110)은 조명된 녹색등(120)을 가지며, 이는 하부 조명으로부터 연장되는 라

인들로 표현된다. 제2 신호등(116)은 교차로에서 좌회전 차로와 연관되고 상부 조명으로부터 연장되는 라인들로

표현되는 조명된 적색등(122)을 갖는다. 제3 신호등(118)은 먼 교차로에서 우측 차로와 연관되고 상부 조명으로

부터 연장되는 라인들로 표현되는 조명된 적색등(124)을 갖는다. 상기 시스템(100)은 어느 것이 적용 가능한지

를 판별하기 위해 AV(102)에 대해 각 신호등(110, 116, 118)의 위치를 파악한다. 그런 다음 상기 시스템(100)은

적용 가능한 신호등의 현재 상태, 즉 어떤 신호등이 켜져 있는지 분석하여 AV(102)를 어떻게 제어하는가를, 예

를 들어 교차로를 통과할지 또는 그 전에 정지할지 여부를 결정한다. 

"차량"이라는 용어는 한 명 이상의 탑승자 및/또는 화물을 운반할 수 있고 임의 형태의 에너지로 구동되는 임의[0015]

의 이동 형태의 운송 수단을 의미한다. "차량"이라는 용어는 자동차, 트럭, 밴, 기차, 자율주행 차량, 항공기,

공중 드론 등을 포함하지만 이에 국한되지 않는다. "자율 차량"(또는 "AV (autonomous vehicle)")은 인간 운전

자 없이도 프로세서가 제어할 수 있는 프로세서, 프로그래밍 명령 및 구동계 컴포넌트들을 구비한 차량이다. 자

율 차량은 대부분의 또는 모든 운전 조건 및 기능에 대해 인간 운전자를 필요로 하지 않는다는 점에서 완전 자

율적일 수 있으며, 또는 자율 차량은 특정 조건에서 또는 특정 작동에 대해 인간 운전자가 필요할 수 있다는 점

이나 인간 운전자가 차량의 자율 시스템을 무시하고 차량을 제어할 수 있다는 점에서 반자율적일 수 있다.

특히, 상기 시스템(100)은 자율 차량의 맥락에서 본원에서 설명되고 있다. 그러나, 상기 시스템(100)은 자율 차

량 애플리케이션으로 제한되지 않으며; 상기 시스템은 로봇 애플리케이션, 레이더 시스템 애플리케이션, 메트릭

애플리케이션 및/또는 시스템 성능 애플리케이션과 같은 다른 애플리케이션들에서 사용될 수 있다.

도 2는 하나 이상의 실시예에 따른 시스템(100)과 다른 시스템 및 디바이스 사이의 통신을 도시한다. 상기 시스[0016]

템(100)은 AV(102)의 다른 시스템과 통신하기 위해 제어기(104)에 연결된 트랜시버(202)를 포함한다. 
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상기 트랜시버(202)는 AV(102)의 다양한 시스템, 예를 들어 엔진, 변속기, 내비게이션 시스템, 브레이크 시스템[0017]

등 (미도시)의 현재 작동 조건을 나타내는 정보를 수신한다. 트랜시버(202)는 다른 시스템과 직접 통신하거나

차량 통신 버스(204), 예를 들어 CAN 버스를 통해 다른 시스템과 간접적으로 통신할 수 있다. 예를 들어, 트랜

시버(202)는 차량 통신 버스(204)를 통해 차량 속도, 엔진 속도, 방향 지시등 상태, 브레이크 위치, 차량 위치

및 조향 각도와 같은 정보를 수신할 수 있다. 

트랜시버(202)는 예를 들어 카메라(106) 및 라이다 시스템(108)으로부터 상기 AV(102)의 외부 환경을 나타내는[0018]

정보를 또한 수신한다. 상기 외부 환경 정보는 AV(102)에 대한 물체의 로케이션, 예를 들어 도 1에 도시된 신호

등들(110, 116, 118)의 로케이션을 기술한다. 상기 외부 환경 정보는 환경 자체에 관한 정보, 예를 들어 현재

각 신호등(110, 116, 118)에 어떤 빛이 켜져 있는지, 또는 도로 표면에 속한 데이터를 또한 포함한다. 상기 외

부 환경 정보는 AV(102)의 움직임에 관한 정보 및/또는 AV(102)의 경로에 관한 정보를 또한 포함할 수 있다. 트

랜시버(202)는 이러한 외부 환경 정보를 직접적으로 또는 차량 통신 버스(204)를 통해 간접적으로 수신할 수 있

다. 

상기 시스템(100)은 외부 환경 정보를 수신하기 위해 AV(102)의 추가 센서(206)와 통신할 수 있다. 이러한 추가[0019]

센서(206)는 무선 탐지 및 측정 (radio detection and ranging, RADAR) 시스템, 레이저 검출 및 측정 (laser

detection and ranging, LADAR) 시스템, 사운드 내비게이션 및 측정 (sound navigation and ranging, SONAR)

시스템, 온도 센서, 위치 센서(예: GPS(Global Positioning System) 등), 로케이션 센서, 연료 센서, 모션 센

서 (예: 관성 측정 유닛(inertial measurement unit, IMU) 등), 습도 센서, 점유 센서 등을 포함할 수 있다.

시스템(100)은 외부 환경 정보를 공유하며 그리고/또는 추가적인 외부 환경 정보를 수집하기 위해 AV(102)로부[0020]

터 원격에 위치한 디바이스 및 시스템과 또한 통신할 수 있다. 상기 시스템(100)은 다른 차량 및 구조물과 통신

하기 위해 제어기(104)에 연결된 V2X (Vehicle-to-Everything) 트랜시버(208)를 포함할 수 있다. 예를 들어,

상기 시스템(100)은 V2V (vehicle-to-vehicle) 통신에 의해 원격 차량 (remote vehicle, RV)과, V2I (Vehicle-

to-Infrastructure) 통신에 의해 구조물(212)(예를 들어, 표지판, 건물 또는 신호등)과, 또는 V2M (Vehicle-

to-Motorcycle) 통신에 의해 오토바이(214)와 직접적으로 통신하기 위해 V2X 트랜시버(208)를 사용할 수 있다.

각 V2X 디바이스는 자신의 상태 또는 다른 V2X 디바이스의 상태를 나타내는 정보를 제공할 수 있다. 예를 들어,

RV(210)는 멀리 떨어진 신호등의 상태를 나타내는 정보를 제공할 수 있다. 

상기 시스템(100)은 트랜시버들(202, 208) 중 하나 이상을 사용하여 통신 네트워크(218)를 통해 원격 컴퓨팅 디[0021]

바이스(216)와 통신할 수 있다. 원격 컴퓨팅 디바이스(216)는 여기에 설명된 기술의 하나 이상의 프로세스들을

처리하기 위해 하나 이상의 서버를 포함할 수 있다. 원격 컴퓨팅 디바이스(216)는 네트워크(218)를 통해 데이터

베이스(220)와 데이터를 또한 전달할 수 있다.

상기 제어기(104)가 단일 제어기로서 설명되지만, 이는 다수의 제어기들을 포함할 수 있으며, 또는 하나 이상의[0022]

다른 제어기들 내의 소프트웨어 코드로서 구현될 수 있다. 제어기(104)는 일련의 작업들 수행하기 위해 서로 협

력하는 임의의 수의 마이크로프로세서, ASIC, IC, 메모리(예를 들어, FLASH, ROM, RAM, EPROM 및/또는 EEPROM)

및 소프트웨어 코드를 포함할 수 있는 처리 유닛 또는 프로세서(222)를 포함한다. 이러한 하드웨어 및/또는 소

프트웨어는 특정 기능을 수행하기 위해 어셈블리들 내에서 함께 그룹화될 수 있다. 여기에 설명된 제어기 또는

디바이스 중 임의의 하나 이상은 다양한 프로그래밍 언어 및/또는 기술을 사용하여 생성된 컴퓨터 프로그램으로

부터 컴파일되거나 인터프리트될 수 있는 컴퓨터 실행 가능 명령어를 포함한다. 제어기(104)는 소프트웨어 프로

그램의 명령어들을 실행할 수 있는 메모리(224), 또는 비일시적 컴퓨터 판독가능 저장 매체를 또한 포함한다.

상기 메모리(224)는 전자 저장 디바이스, 자기 저장 디바이스, 광학 저장 디바이스, 전자기 저장 디바이스, 반

도체 저장 디바이스, 또는 이들의 임의의 적절한 조합일 수 있지만 이에 국한되지 않는다. 일반적으로, 프로세

서(222)는, 예를 들어, 메모리(224), 컴퓨터 판독가능 매체 등으로부터 명령어를 수신하고 그 명령어를 실행한

다. 제어기(104)는 하나 이상의 실시예에 따라 메모리 내에 저장된 미리 결정된 데이터 또는 "룩업 테이블"을

또한 포함한다.

도 3을 참조하면, 차량에 대한 물체의 3D 로케이션를 검출하기 위한 방법을 도시하는 흐름도가 하나 이상의 실[0023]

시예에 따라 도시되고 일반적으로 도면 부호 300으로 참조된다. 상기 방법(300)은 하나 이상의 실시예에 따라

프로세서(222)에 의해 실행되고 메모리(224)(도 2) 내에 포함된 소프트웨어 코드를 사용하여 구현된다. 상기 흐

름도가 다수의 순차적 단계로 예시되어 있지만, 하나 이상의 단계는 본 개시내용의 범위 및 고려를 벗어나지 않

으면서 생략 및/또는 다른 방식으로 실행될 수 있다.

단계 302에서,  프로세서(222)는 AV(102)의  외부  환경을 나타내는 입력을 수신한다.  프로세서(222)는 카메라[0024]
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(106)로부터 2D 이미지 데이터(304)를 수신하고 라이다 시스템(108)으로부터 3D 포인트 클라우드 데이터(306)를

수신한다. 2D 이미지 데이터(304)는 도 1의 제1 신호등(110)에 대응하는 신호등 데이터(308)를 포함한다. 라이

다 시스템(108)은 각각의 색상이 물체의 유형과 연관되는 상이한 색상 포인트들을 포함하는 3D 포인트 클라우드

를 생성한다. 예를 들어, 라이다 시스템(108)은 (회색 점으로 표시된) 초목에 대한 녹색 포인트, (짙은 회색 점

으로 표시된) 신호등에 대한 노란색 포인트. 그리고 (밝은 회색 점으로 표시된) 포장도로에 대한 분홍색 포인트

를 생성할 수 있다. 상기 3D 포인트 클라우드 데이터(306)는 도 1의 제1 신호등(110)에 대응하는 노란색 포인트

(310)를 포함한다.

단계(312)에서 프로세서(222)는 관심 물체, 예를 들어 신호등 포인트(310)와 연관된 3D 포인트 클라우드 내 포[0025]

인트들에 가중치들을 할당한다. 프로세서(222)는 3D 포인트 클라우드 내 관심 물체, 예를 들어 신호등 포인트

(310)에  관한  2D  이미지들에  기초하여  직사각형  또는  2D  바운딩  박스(314)를  생성한다.  하나  이상의

실시예에서, 프로세서(222)는 2D  이미지 데이터로부터의 물체를 식별한 다음, 물체와 연관된 2D 바운딩 박스

(314)를 메모리(224)로부터 검색한다. 그 다음, 프로세서(222)는 카메라 위치(318)와 바운딩 박스(314)의 위치

사이에서 연장되는 사각 절두체 (square frustrum)(316)와 같은 다면체를 생성한다. 그 다음, 프로세서(222)는

사각 절두체(316) 내에 위치한 포인트들의 가중치를 증가시킨다.

또한 단계 312에서, 프로세서(222)는 3D 포인트 클라우드를 분석하여 포인트들이 다른 물체에 의해 가려지거나[0026]

차단되는지를 판별한다. 다시 도 1을 참조하면, AV(102)가 교차로에 접근함에 따라, 제1 신호등(110)은 AV(10

2)의 관점에서 제3 신호등(118)과 부분적으로 정렬될 수 있다. 

유사한 디바이스들 간의 이러한 정렬은 특히 다른 조명이 켜진 경우 기존 라이다 시스템에 혼란이나 연관 문제[0027]

들의 결과를 가져올 수 있다. 예를 들어, 각 신호등에 서로 다른 조명들을 비출 때에 제1 신호등(110)과 제3 신

호등(118)을 구분할 수 없으면 하면 기존의 라이다 시스템은 혼동할 수 있다. 

도 4를 참조하면, 프로세서(222)는 폐색(occlusion)을 검출하기 위해 z-버퍼링 접근법을 사용할 수 있다. Z-버[0028]

퍼링을 사용하면, 카메라(도시되지 않음)와 관심 물체 사이에서 확장되는 세로 축 Z-Z 또는 z축을 따라 가장 깊

이가 낮은 포인트만 허용된다. 도 4는 제1 신호등(110)과 연관된 신호등 포인트들(310)을 나타내는 삼각형(410)

및 제3 신호등(118)과 연관된 포인트들을 나타내는 원(418)을 도시한다. 상기 삼각형(410)과 상기 원(418)은 2D

이미지(420)에 도시된 바와 같이 겹칠 수 있으며, 그 결과 신호등(110)의 형상을 분석할 때 연관 문제가 발생할

수 있다. 따라서, 프로세서(222)는 더 멀리 있는 포인트(예를 들어, 원(418))보다 바운딩 박스(414) 내의 카메

라 위치에 더 가까운 포인트(예를 들어, 삼각형(410))에 더 높은 가중치를 할당한다.

도 5를 참조하면, 프로세서(222)는 희소 (sparse)  포인트 클라우드와의 투사 문제를 극복하기 위해 스플래팅[0029]

(splatting) 접근법을 사용할 수 있다. 도 1의 제1 신호등(110)은 제1 신호등 포인트들(510)로 표현되고, 제3

신호등(118)은 포인트(518)로 표현된다. 제1 신호등(110)이 라이다 시스템 위치(508)에서 멀리 떨어져 있으면,

제1 신호등 포인트(510)에 의해 도 5에서 서로 이격되어 있는 것으로 표시되는 것과 같이 3D 포인트 클라우드가

희소할 수 있으며, 이는 제3 신호등 포인트(518)가 상기 제1 신호등 포인트(510)를 통해 투사하는 것을 허용한

다. 이 투사 문제는 도 4를 참조하여 설명된 z 버퍼링 접근 방식을 복잡하게 만들 수 있다. 따라서, 프로세서

(222)는 각 포인트를 단일 픽셀이 아닌 픽셀들의 영역으로 투사할 수 있다. 이 추가 픽셀들은 일반적으로 도 4

의 2D 이미지(420)에서 겹치는 모양으로 표현된다.

프로세서(222)는 폐색 테스트(도 4) 및 스플래팅 접근법(도 5)을 통과하는 포인트와 연관된 값을 증가시킴으로[0030]

써 상기 포인트들에 가중치를 할당할 수 있다. 프로세서(222)는, 예를 들어 길이방향 축 Z-Z(도 4)에 방사상으

로 인접하여 바운딩 박스(314)의 중심에 위치한 포인트들의 가중치를, 바운딩 박스(314)의 에지 근처에 위치하

는 포인트들보다 더 크게 또한 증가시킬 수 있다. 프로세서(222)는 다른 알고리즘 또는 시스템에 의해 생성된

데이터, 예를 들어, 다른 시스템에 의해 분석 및 라벨링되고 원격 컴퓨팅 디바이스(216)로부터 수신된 외부 환

경 데이터에 기초하여 포인트들을 가중할 수 있다. 예를 들어, 일 실시예에서, 프로세서(222)는 다른 시스템에

의해 분석되고 라벨링된 포인트들에 대한 시멘틱(semantic) 데이터를 수신한다.

도 3을 다시 참조하면, 단계 320에서, 프로세서(222)는 낮은 가중치 포인트들을 필터링하거나 제거한다. 프로세[0031]

서(222)는 각 포인트의 가중치를 임계값과 비교하고, 임계값보다 작은 가중치들을 제거할 수 있다.

일 실시예에서, 각 포인트에는 1의 디폴트 값이 할당된다. 프로세서(222)는 그 값을 4만큼 증가시킴으로써 사각[0032]

형 절두체(316) 내에 위치한 각 포인트에 가중치를 부여한다. 그 다음, 프로세서(222)는 그 값을 5만큼 증가시

킴으로써 폐색 테스트(도 4) 및 스플래팅 테스트(도 5)를 통과하는 각 포인트에 가중치를 부여한다. 이 가중치
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접근 방식은 1, 5, 10의 값을 갖는 포인트들의 결과를 가져온다.

도 6 - 도 8은 가중치를 기반으로 포인트 클라우드를 필터링하는 방법을 예시한다. 도 6은 필터링되지 않은 포[0033]

인트 클라우드(600)를 도시한다. 예를 들어, 임계값은 0으로 설정될 수 있으며, 적어도 하나의 가중치를 갖는

각 포인트가 표시된다.

도 7은 부분적으로 필터링된 포인트 클라우드(700)를 도시한다. 예를 들어, 임계값은 4로 설정될 수 있고, 프로[0034]

세서(222)는 5보다 작은 가중치를 갖는 포인트들, 예를 들어, 사각 절두체(316) 외부에 있는 포인트들을 필터링

하거나 제거한다.

도 8은 완전히 필터링된 포인트 클라우드(800)를 도시한다. 예를 들어, 임계값은 9로 설정될 수 있고, 프로세서[0035]

(222)는 10보다 작은 가중치 값을 갖는 포인트들을 필터링하거나 제거하며, 예를 들어, 프로세서(222)는 사각

절두체(316) 내에 나타나는 제3 신호등(118)과 연관된 포인트들을 제거하지만, 폐색 테스트를 통과하지 않았다. 

단계(324)에서, 프로세서(222)는 잠재적인 클러스터 포인트들을 형성하기 위해 남아있는 높은 가중치 포인트들[0036]

을 클러스터(cluster)한다. 가중치를 부여받고 필터링된 후 포인트들을 클러스터함으로써, 클러스터된 포인트들

이 유효하다는 높은 신뢰도가 존재한다. 단계(326)에서, 프로세서(222)는 잠재적인 클러스터 포인트들을 포인트

들의 최소 크기 및 수와 같은 신호등(110)의 크기 및 형상과 연관된 미리 결정된 데이터와 비교한다. 잠재적인

클러스터가 이 기준을 충족시키면, 상기 프로세서(222)는 그 클러스터를 최종 클러스터로 식별한다. 제1 신호등

포인트들(310)을 포함하는 최종 클러스터들은 이미지(328) 내에 예시된다. 단계 330에서, 프로세서(222)는 바운

딩 박스(314) 또는 바운딩 박스(314)의 중심에 기초하여 제1 신호등(110)의 3D 로케이션를 설정한다. 

3D  개체를  위치  파악하기  위한  기존  전략들은  하나  이상의  제한들을  겪는다.  일부  기존  전략은  너무[0037]

구체적이며,  즉,  알고리즘은,  예를  들어,  특정  신호등을 위해 설계되었던 특정 물체에 대해서만 작동할 수

있다. 다른 기존 전략들은 정확하지 않으며, 예를 들어 기존의 일반 다중 뷰 기하학 알고리즘은 최대 1미터의

오류를 가질 수 있다. 다른 기존 전략들은 연관 문제들을 가진다. 예를 들어, 어떤 장면 내에서 동일한/유사한

물체들, 예를 들면, 여러 신호등들의 여러 인스턴스들이 종종 존재하며, 그러면 기존 전략들은 추가의 복잡한

추적 알고리즘 없이 그 신호등들을 구별할 수 없다. 딥 러닝 버전에 대한 기존의 다른 전략은 각 물체에 라벨을

지정하기 위해 광범위한 수동 입력으로부터의 트레닝 데이터를 필요로 한다.

시스템(100)은 현재 쉽게 이용 가능한 미리 결정된 2D 바운딩 박스 검출기를 갖는 임의의 물체를 식별하기 때문[0038]

에 그런 기존 전략들을 능가하는 개선을 제공한다. 시스템(100)은 각 유형의 물체에 대해 전문화된 알고리즘을

필요로 하지 않는다. 3D 라이다 데이터를 2D 데이터, 예를 들어 2D 바운딩 박스와 결합함으로써, 상기 시스템

(100)은 물체의 위치 파악을 위한 평균 오차를 0.1m 이하로 감소시킬 수 있다. 반면 기존 2D 비전 기반 시스템

은 평균 오차가 1m 이상이며, 이는 유사한 인접 물체들을, 예를 들면, 도 1의 신호등들(110, 116, 118))을 구별

하기 어렵게 한다. 상기 시스템(100)은 많은 기존 전략들과의 공통적인 연관 단계를 제거하며, 이 이유는 그런

이러한 연관이 클러스터 스테이지에 의해 암시되기 때문이다. 2D 바운딩 박스 검출기를 개발하기 위해 인간 라

벨 부여가 사용될 수 있지만, 그런 인간 라벨 부여는 3D 위치 파악 (localization) 네트워크를 개발하는 것보다

시간을 덜 소비한다.

차량에 대한 물체의 3D 로케이션를 검출하기 위한 시스템은 도 9에 도시된 컴퓨터 시스템(900)과 같은 하나 이[0039]

상의 컴퓨터 시스템을 사용하여 구현될 수 있다. 컴퓨터 시스템(900)은 여기에 설명된 기능들을 수행할 수 있는

임의의 컴퓨터일 수 있다. 컴퓨터 시스템(900)은 모니터, 키보드, 포인팅 디바이스 등과 같은 사용자 입력/출력

인터페이스(들)(902) 및 사용자 입력/출력 디바이스(들)(903)를 또한 포함한다.

컴퓨터 시스템(900)은 프로세서(904)와 같은 하나 이상의 프로세서(중앙 프로세싱 유닛 또는 CPU라고도 함)를[0040]

포함한다. 프로세서(904)는 통신 기반구조 또는 버스(906)에 연결된다. 프로세서(904)는 그래픽 처리 디바이스

(GPU), 예를 들어, 컴퓨터 그래픽 애플리케이션, 이미지, 비디오 등에 공통적인 수학 집약적 데이터와 같은 큰

데이터 블록을 병렬 처리하기 위한 병렬 구조를 갖는 수학 집약적 애플리케이션을 처리하도록 설계된 특수 전자

회로일 수 있다.

컴퓨터 시스템(900)은 하나 이상의 캐시 레벨들 및 저장된 제어 로직(즉, 컴퓨터 소프트웨어)을 포함하는 RAM[0041]

(random-access memory)과 같은 주 메모리(908)를 또한 포함한다. 컴퓨터 시스템(900)은 하나 이상의 2차 저장

디바이스 또는 2차 메모리(910), 예를 들어, 하드 디스크 드라이브(912); 및/또는 착탈식 저장 유닛(918)과 상

호작용할 수 있는 착탈식 저장 디바이스(914)를 또한 포함할 수 있다. 상기 착탈식 저장 디바이스(914) 및 착탈

식 저장 유닛(918)은 플로피 디스크 드라이브, 자기 테이프 드라이브, 콤팩트 디스크 드라이브, 광 저장 디바이
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스, 테이프 백업 디바이스, 및/또는 임의의 다른 저장 디바이스/드라이브일 수 있다. 

상기 2차 메모리(910)는 컴퓨터 프로그램 및/또는 다른 명령어들 및/또는 데이터가 컴퓨터 시스템(900), 예를[0042]

들어, 인터페이스(920) 및 착탈식 저장 유닛(922), 예를 들면, (비디오 게임 디바이스에서 발견되는 것과 같은)

프로그램 카트리지 및 카트리지 인터페이스, (EPROM 또는 PROM과 같은) 착탈식 메모리 칩 및 연관된 소켓, 메모

리 스틱 및 USB 포트, 메모리 카드 및 연관 메모리 카드 슬롯, 그리고/또는 기타 착탈식 저장 유닛 및 연관 인

터페이스에 의해 액세스되도록 허용하기 위한 다른 수단, 방안 또는 다른 접근 방식을 포함할 수 있다.

상기 컴퓨터 시스템(900)은 (참조 번호 928에 의해 개별적으로 그리고 집합적으로 참조되는) 원격 디바이스, 원[0043]

격 네트워크, 원격 엔티티 등의 임의의 조합과 통신하고 상호작용하기 위한 네트워크 또는 통신 인터페이스

(924)를 더 포함할 수 있다. 예를 들어, 통신 인터페이스(924)는, 유선 및/또는 무선일 수 있고 LAN, WAN, 인터

넷 등의 임의의 조합을 포함할 수 있는 통신 경로(926)를 통해 컴퓨터 시스템(900)이 원격 디바이스(928)와 통

신하도록 허용할 수 있다. 상기 제어 로직 및/또는 데이터는 통신 경로(926)를 통해 컴퓨터 시스템(900)으로 그

리고 그 컴퓨터 시스템(900)으로부터 전송될 수 있다.

도 2를 참조하여 위에서 설명된 바와 같이, 시스템(100)은 다른 차량 및 구조물과 통신하기 위해 제어기(104)에[0044]

연결된 V2X 트랜시버(208)를 또한 포함할 수 있다. 상기 시스템(100)은 2개의 V2X 디바이스들이 서로의 범위 내

에 올 때 차량 애드혹 네트워크를 형성하기 위해 WLAN 기술을 사용할 수 있다. 이 기술은 IEE 802.11p에서 제공

하는 기본 라디오 통신을 사용하는 DSRC(Dedicated Short-Range Communication, 단거리 전용 통신)라고 언급된

다. DSRC의 범위는 일반적으로 약 300미터이며, 일부 시스템에서는 약 1000미터의 최대 범위를 가진다. 미국에

서의 DSRC는 일반적으로 약 5.85GHz로부터 약 5.925GHz까지의 5.9GHz 범위에서 작동하며, 그리고 DSRC에 대한

일반적인 대기 시간은 약 50ms이다. 대안으로, 시스템(100)은 셀룰러 V2X(C-V2X), 롱텀 애볼루션 (Long Term

Evolution) V2X(LTE-V2X), 또는 뉴 라디오 셀룰러 (New Radio Cellular) V2X(NR C-V2X)를 사용하여 다른 V2X

디바이스와 통신할 수 있다. 

DSRC를 사용하는 연결 시스템과 V2V 및 V2I 애플리케이션은 2020년 7월의 Society of Automotive standard J[0045]

2735, V2X Communications Message Set Dictionary에서 정의된 메시지들 중 하나인 BSM(Basic Safety Messag

e)에 의존한다. BSM은 5.9GHz DSRC 대역을 통해 차량에서 브로드캐스트되며, 전송 범위는 약 1,000미터 정도이

다. BSM은 두 부분으로 구성된다. BSM 파트 1 (Part 1)은 차량 위치, 방향, 속도, 가속도, 스티어링 휠 각도,

차량 분류(예: 승용차 또는 오토바이)를 포함하는 핵심 데이터 요소들을 포함하며 초당 약 10회의 조정 가능한

속도로 전송된다. BSM 파트 2는 옵션적인 요소들의 광범위한 목록에서 가져온 데이터 요소들의 가변 세트를 포

함한다. 그것들은 이벤트 트리거(예: ABS 활성화)를 기반으로 선택되고 파트 1에 추가되며 그리고 BSM 메시지의

일부로 송신되지만 대역폭을 절약하기 위해 덜 자주 전송된다. BSM 메시지는 현재 스냅샷들만을 포함한다 (몇

초 분량의 과거 이력 데이터로 국한되는 경로 데이터 제외). 

일 실시예에서, 제어 로직(소프트웨어)이 저장된 유형적인 (tangible) 비일시적 컴퓨터 사용 가능 또는 판독 가[0046]

능 매체를 포함하는 유형적인 비일시적 장치 또는 제조 물품은 또한 본원에서 컴퓨터 프로그램 제품 또는 프로

그램 저장 디바이스로 또한 지칭된다. 이는 컴퓨터 시스템(900), 주 메모리(908), 2차 메모리(910), 착탈식 저

장 유닛(918, 922), 그리고 전술한 것들의 임의의 조합을 구현하는 유형적인 제조 물품을 포함하지만 이에 국한

되지 않는다. 그런 제어 로직은 (컴퓨터 시스템(900)과 같은) 하나 이상의 데이터 처리 디바이스에 의해 실행될

때에 그런 데이터 처리 디바이스로 하여금 본원에서 설명된 바와 같이 작동하게 한다.

본 개시에 포함된 교시에 기초하여, 도 9에 도시된 것과 다른 데이터 처리 디바이스, 컴퓨터 시스템 및/또는 컴[0047]

퓨터 아키텍처를 사용하여 본 개시의 실시예들을 어떻게 만들고 사용하는가는 관련 기술분야(들)의 당업자에게

자명할 것이다. 특히, 실시예는 본원에서 설명된 것들과 다른 소프트웨어, 하드웨어, 및/또는 운영 체제 구현을

이용하여 작동할 수 있다. 

다른 섹션이 아닌 상세한 설명 섹션은 청구범위를 해석하기 위해 사용되도록 의도된 것임이 이해되어야 한다.[0048]

다른 섹션들은 본 발명자(들)에 의해 고려된 예시적인 실시예들의 전부가 아닌 하나 이상을 설명할 수 있으며,

그래서 본 개시 또는 첨부된 청구범위를 어떤 식으로든 제한하도록 의도되지 않는다.

본 개시는 예시적인 분야 및 응용에 대한 예시적인 실시예를 설명하지만, 상기 개시가 이에 제한되지 않는다는[0049]

것이 이해되어야 한다. 다른 실시예 및 그에 대한 수정이 가능하고, 그것들은 본 개시의 범위 및 사상 내에 있

다. 예를 들어, 그리고 이 단락의 일반성을 제한하지 않으면서, 실시예들은 도면에 예시되며 그리고/또는 본원

에서 설명된 소프트웨어, 하드웨어, 펌웨어, 및/또는 엔티티로 제한되지 않는다. 또한, 실시예들은 (본원에 명
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시적으로 설명되었는지 여부에 관계없이) 본원에서 설명된 예들을 넘어서는 분야 및 애플리케이션에 상당한 유

용성을 갖는다.

실시예들은 지정된 기능들 및 이들의 관계의 구현을 예시하는 기능적 구축 블록들의 도움을 받아 본원에서 설명[0050]

되었다. 이러한 기능적 구축 블록들의 경계는 설명의 편의를 위해 본원에서 임의적으로 정의되었다. 상기 지정

된 기능들 및 관계들 (또는 이와 동등한 것)이 적절하게 수행되는 한 대체적인 경계들이 정의될 수 있다. 또한,

대안적인 실시예들은 본원에서 설명된 것과 상이한 순서를 사용하여 기능 블록, 단계, 동작, 방법 등을 수행할

수 있다.

본 명세서에서 "일 실시예", "실시예", "예시적인 실시예" 또는 유사한 문구들에 대한 언급은 설명된 실시예가[0051]

특정 특징, 구조 또는 특성을 포함할 수 있지만 모든 실시예가 그 특정 특징, 구조 또는 특성을 반드시 포함할

수는 없음을 나타낸다. 더욱이, 그런 문구는 반드시 동일한 실시예를 언급하는 것은 아니다. 또한, 특정 특징,

구조 또는 특성이 실시예와 관련하여 설명될 때에, 본원에서 명시적으로 언급되거나 설명되는가에 무관하게 그

러한 특징, 구조 또는 특성을 다른 실시예에 통합하는 것은 관련 기술 분야(들)에서의 통상의 지식을 가진 자

(들)의 지식 범위 내에 있을 것이다. 추가로, 일부 실시예는 "결합된" 및 "연결된"이라는 표현을 이들의 파생어

와 함께 사용하여 설명될 수 있다. 이러한 용어들이 반드시 서로 동의어로 사용되는 것은 아니다. 예를 들어,

일부 실시예는 2개 이상의 요소들이 서로 직접 물리적 또는 전기적 접촉 상태에 있음을 나타내기 위해 "연결된"

및/또는 "결합된"이라는 용어를 사용하여 설명될 수 있다. 그러나 "결합된"이라는 용어는 둘 이상의 요소들이

서로 직접 접촉하지 않지만 여전히 서로 협력하거나 상호 작용한다는 것을 의미할 수도 있다. 본 개시의 폭 및

범위는 전술한 예시적인 실시예들 중 어느 것에 의해서도 제한되어서는 안 되며, 다음의 청구범위 및 그 균등물

에 따라서만 정의되어야 한다.

예시적인  실시예가  위에서  설명되었지만,  이들  실시예가  본  발명의  모든  가능한  형태들을  설명하는  것은[0052]

아니다. 오히려, 본 명세서에서 사용된 용어들은 한정이 아니라 설명적인 용어이며, 본 개시의 사상 및 범위를

벗어나지 않으면서 다양한 변경들이 이루어질 수 있다는 것이 이해된다. 추가로, 다양한 구현 실시예의 특징들

은 추가 실시예를 형성하기 위해 결합될 수 있다.

도면

도면1
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