
4 6 Invention & Patent March 2006 M a r c h 2006 Invention & Patent 4 7

핵심기술 분석
인간-로봇상호작용기술은인식기술, 원격조

작을위한인터페이스기술및인지및감정상호

작용을대분류로나누고, 각대분류에따라세부

적인기술을중분류로각각세분하여분석을하

였으며, 각중분류단위로선정된핵심기술별특

허는각기술별로해결하고자하는과제를중심

으로선별하였다. <표4 >는인간-로봇상호작용

의인식기술에있어서해결해야할기술적문제를

해결하는특허의리스트를보이고있다.

음성인식기술의경우잡음환경하에서사용

자의음성을정확히추출하기위해서는로봇자

체의잡음을제거하거나어레이신호처리기술을

이용하여화자의음성에초점을맞추고주변잡

음을제거하는기술이제시되었으며, 얼굴인식은

로봇의시각센서가일정한영역만을관찰하고

사용자가이영역에있을경우에만추적및인식

하는것이아니라전경을관찰하여사용자를항

시추적하고인식하는기술이제시되고있다. 또

한하나이상의카메라를이용하여제스처영상

을획득한다음영상및모션등과같은특징정보

로부터의미있는제스처를추출하는방법과3차

원데이터를추출하여제스처를인식하는방법이

사용되고있으며, 촉각및힘인식기술의대부분

은힘및압력의크기및분포를측정하는힘센서

에대한특허들이다.

연 재 산업분야 세 부 분 야 과제명
기계금속 인간로봇상호작용기술( 1 )

2006. 1월호 전기전자 차세대이동통신기술( 1 ) 제1장기술의개요
화학약품 탄소나노튜브제조및응용기술( 1 )
기계금속 인간로봇상호작용기술( 2 )

2006. 2월호 전기전자 차세대이동통신기술( 2 ) 제2장특허동향
화학약품 탄소나노튜브제조및응용기술( 2 )
기계금속 인간로봇상호작용기술( 3 )

2006. 3월호 전기전자 차세대이동통신기술( 3 ) 제3장심층특허분석
화학약품 탄소나노튜브제조및응용기술( 3 )
기계금속 인간로봇상호작용기술( 4 )

2006. 4월호 전기전자 차세대이동통신기술( 4 ) 제4장결론
화학약품 탄소나노튜브제조및응용기술( 4 )
전기전자 홈서버및홈게이트웨이기술( 1 )

2006. 5월호 전기전자 휴대이동방송기술( 1 ) 제1장기술의개요
환경에너지 유전자이용진단및치료기술( 1 )
전기전자 홈서버및홈게이트웨이기술( 2 )

2006. 6월호 전기전자 휴대이동방송기술( 2 ) 제2장특허동향
환경에너지 유전자이용진단및치료기술( 2 )
전기전자 홈서버및홈게이트웨이기술( 3 )

2006. 7월호 전기전자 휴대이동방송기술( 3 ) 제3장심층특허분석
환경에너지 유전자이용진단및치료기술( 3 )
전기전자 홈서버및홈게이트웨이기술( 4 )

2006. 8월호 전기전자 휴대이동방송기술( 4 ) 제4장결론
환경에너지 유전자이용진단및치료기술( 4 )
전기전자 U -뱅킹기술( 1 )

2006. 9월호
전기전자 디지털이미지프로세싱기술( 1 )

제1장기술의개요화학약품 개량신약기술(블록버스터약품등) ( 1 )
화학약품 디스플레이용무기화학소재( 1 )
전기전자 U -뱅킹기술( 2 )

2006. 10월호
전기전자 디지털이미지프로세싱기술( 2 )

제2장특허동향화학약품 개량신약기술(블록버스터약품등) ( 2 )
화학약품 디스플레이용무기화학소재( 2 )
전기전자 U -뱅킹기술( 3 )

2006. 11월호
전기전자 디지털이미지프로세싱기술( 3 )

제3장심층특허분석화학약품 개량신약기술(블록버스터약품등) ( 3 )
화학약품 디스플레이용무기화학소재( 3 )
전기전자 U -뱅킹기술( 4 )

2006. 12월호
전기전자 디지털이미지프로세싱기술( 4 )

제4장결론화학약품 개량신약기술(블록버스터약품등) ( 4 )
화학약품 디스플레이용무기화학소재( 4 )

※ 상기 연재 일정은 내부 사정에 따라 변경될 수 있으며, 분쟁대비 특허정보넷

(http://www.patentmap.or.kr/)에서도 보실 수 있습니다.

<표5 >는인간-로봇상호작용의원격조작을위

한인터페이스기술에있어서, 종래의기술적문

제를해결하는특허의리스트를보이고있다.

통신장비를이용한매개인터페이스는2 0 0 0년

대이후개발되기시작하였으며, 주로원격제어

및엔터테인먼트기능을제공하고있다. 매스터

슬레이브제어기술은단방향(unilateral) 제어방

식과양방향(bilateral) 제어방식을기초로하여,

compliance 제어, 감독제어, 예견제어기술들을

포함하고있다. 

Haptic device 기술은h a n d - h o l d형, exosk

e l e t o n형, 고정형등대표적인역각제시( f o r c e

display) 기술이제시되고있다. 또한통신시간지

연대응기술은원격조작시스템에서제어의안정

성에가장문제가크게되었기에많은연구가이

루어졌으며, 모델링및s i m u l a t i o n을통한제어기

술, shared control 등이제시되고있다. 또한정

보표현 기술은 주로 VR(Virtual Reality) 및

t e l e p r e s e n c e에서의시각표현기술, 그리고소리

의피드백을통해역각을사용자에게제시하는기

술들이포함되어있다.

통신시간지연대응기술중에서국내에서출원

한기술의경우, 한국과학기술원에서출원한것으

로, 이동로봇이명령을수행하는도중에스스로

움직임을제어할수없는문제가발생했을때, 조

작자가원격에서그상황을파악하고인터넷을통

해원격지의이동로봇의움직임을직접제어할

수있는기술이제시되고있다.

<표6 >은인간-로봇상호작용의인지및감정

상호작용기술에있어서, 종래의기술적문제를

분쟁대비특허정보분석보고서3 기계금속

인간로봇

상호작용기술(3)

중분류 해결해야 할 과제 출 원 번 호

주변 잡음으로부터 화자음성 추출
J P 2 0 0 0 - 3 3 3 4 2 0 J P 2 0 0 1 - 1 2 6 4 7 3

J P 2 0 0 1 - 2 5 2 9 1 5 J P 2 0 0 2 - 3 6 8 6 6 5

음원을 추적하여 화자를 추적
US2003-468396   

음성인식 K R 2 0 0 4 - 0 0 5 1 5 4 8
U S 2 0 0 2 - 3 1 4 4 2 5

음성을 통한 화자인식 J P 2 0 0 3 - 0 7 5 5 7 8 J P 2 0 0 1 - 3 1 8 4 9 5

음성명령 인식 및 화자와의 대화
JP1999-103071    

U S 2 0 0 2 - 2 2 5 2 8 7
K R 2 0 0 1 - 0 8 0 8 3 1

J P 1 9 9 9 - 0 2 1 5 8 3
J P 2 0 0 0 - 3 5 1 8 9 7

얼굴인식 얼굴인식 및 추적 J P 2 0 0 2 - 0 7 3 3 8 6
K R 2 0 0 2 - 0 0 1 3 6 3 4

K R 2 0 0 3 - 7 0 0 5 5 7 6

주변밝기변화에 강인한 얼굴추출 U S 2 0 0 2 - 3 0 8 1 0 3

제스처인식
U S 2 0 0 2 - 7 4 9 3 6 0 E P 2 0 0 1 - 0 3 0 2 5 9 1

K R 2 0 0 3 - 0 0 0 8 2 8 7 J P 2 0 0 2 - 0 0 7 7 6 7 3

U S 1 9 8 5 - 7 3 9 6 7 6 U S 1 9 8 8 - 1 9 3 5 5 1

촉각/힘 인식 U S 1 9 8 4 - 6 8 0 7 5 9 U S 1 9 9 2 - 9 9 5 2 3 0

US1987-60941    J P 1 9 9 9 - 2 9 9 4 4 9

감정인식
K R 2 0 0 0 - 7 0 1 3 9 5 5

J P 2 0 0 2 - 0 0 2 4 9 9

<표 4> 인간-로봇상호작용의인식기술
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연 재 산업분야 세 부 분 야 과제명
기계금속 인간로봇상호작용기술( 1 )

2006. 1월호 전기전자 차세대이동통신기술( 1 ) 제1장기술의개요
화학약품 탄소나노튜브제조및응용기술( 1 )
기계금속 인간로봇상호작용기술( 2 )

2006. 2월호 전기전자 차세대이동통신기술( 2 ) 제2장특허동향
화학약품 탄소나노튜브제조및응용기술( 2 )
기계금속 인간로봇상호작용기술( 3 )

2006. 3월호 전기전자 차세대이동통신기술( 3 ) 제3장심층특허분석
화학약품 탄소나노튜브제조및응용기술( 3 )
기계금속 인간로봇상호작용기술( 4 )

2006. 4월호 전기전자 차세대이동통신기술( 4 ) 제4장결론
화학약품 탄소나노튜브제조및응용기술( 4 )
전기전자 홈서버및홈게이트웨이기술( 1 )

2006. 5월호 전기전자 휴대이동방송기술( 1 ) 제1장기술의개요
환경에너지 유전자이용진단및치료기술( 1 )
전기전자 홈서버및홈게이트웨이기술( 2 )

2006. 6월호 전기전자 휴대이동방송기술( 2 ) 제2장특허동향
환경에너지 유전자이용진단및치료기술( 2 )
전기전자 홈서버및홈게이트웨이기술( 3 )

2006. 7월호 전기전자 휴대이동방송기술( 3 ) 제3장심층특허분석
환경에너지 유전자이용진단및치료기술( 3 )
전기전자 홈서버및홈게이트웨이기술( 4 )

2006. 8월호 전기전자 휴대이동방송기술( 4 ) 제4장결론
환경에너지 유전자이용진단및치료기술( 4 )
전기전자 U -뱅킹기술( 1 )

2006. 9월호
전기전자 디지털이미지프로세싱기술( 1 )

제1장기술의개요화학약품 개량신약기술(블록버스터약품등) ( 1 )
화학약품 디스플레이용무기화학소재( 1 )
전기전자 U -뱅킹기술( 2 )

2006. 10월호
전기전자 디지털이미지프로세싱기술( 2 )

제2장특허동향화학약품 개량신약기술(블록버스터약품등) ( 2 )
화학약품 디스플레이용무기화학소재( 2 )
전기전자 U -뱅킹기술( 3 )

2006. 11월호
전기전자 디지털이미지프로세싱기술( 3 )

제3장심층특허분석화학약품 개량신약기술(블록버스터약품등) ( 3 )
화학약품 디스플레이용무기화학소재( 3 )
전기전자 U -뱅킹기술( 4 )

2006. 12월호
전기전자 디지털이미지프로세싱기술( 4 )

제4장결론화학약품 개량신약기술(블록버스터약품등) ( 4 )
화학약품 디스플레이용무기화학소재( 4 )

※ 상기 연재 일정은 내부 사정에 따라 변경될 수 있으며, 분쟁대비 특허정보넷
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compliance 제어, 감독제어, 예견제어기술들을

포함하고있다. 

Haptic device 기술은h a n d - h o l d형, exosk

e l e t o n형, 고정형등대표적인역각제시( f o r c e

display) 기술이제시되고있다. 또한통신시간지

연대응기술은원격조작시스템에서제어의안정

성에가장문제가크게되었기에많은연구가이

루어졌으며, 모델링및s i m u l a t i o n을통한제어기

술, shared control 등이제시되고있다. 또한정

보표현 기술은 주로 VR(Virtual Reality) 및

t e l e p r e s e n c e에서의시각표현기술, 그리고소리

의피드백을통해역각을사용자에게제시하는기

술들이포함되어있다.

통신시간지연대응기술중에서국내에서출원

한기술의경우, 한국과학기술원에서출원한것으

로, 이동로봇이명령을수행하는도중에스스로

움직임을제어할수없는문제가발생했을때, 조

작자가원격에서그상황을파악하고인터넷을통

해원격지의이동로봇의움직임을직접제어할

수있는기술이제시되고있다.

<표6 >은인간-로봇상호작용의인지및감정

상호작용기술에있어서, 종래의기술적문제를

분쟁대비특허정보분석보고서3 기계금속

인간로봇

상호작용기술(3)

중분류 해결해야 할 과제 출 원 번 호

주변 잡음으로부터 화자음성 추출
J P 2 0 0 0 - 3 3 3 4 2 0 J P 2 0 0 1 - 1 2 6 4 7 3

J P 2 0 0 1 - 2 5 2 9 1 5 J P 2 0 0 2 - 3 6 8 6 6 5

음원을 추적하여 화자를 추적
US2003-468396   

음성인식 K R 2 0 0 4 - 0 0 5 1 5 4 8
U S 2 0 0 2 - 3 1 4 4 2 5

음성을 통한 화자인식 J P 2 0 0 3 - 0 7 5 5 7 8 J P 2 0 0 1 - 3 1 8 4 9 5

음성명령 인식 및 화자와의 대화
JP1999-103071    

U S 2 0 0 2 - 2 2 5 2 8 7
K R 2 0 0 1 - 0 8 0 8 3 1

J P 1 9 9 9 - 0 2 1 5 8 3
J P 2 0 0 0 - 3 5 1 8 9 7

얼굴인식 얼굴인식 및 추적 J P 2 0 0 2 - 0 7 3 3 8 6
K R 2 0 0 2 - 0 0 1 3 6 3 4

K R 2 0 0 3 - 7 0 0 5 5 7 6

주변밝기변화에 강인한 얼굴추출 U S 2 0 0 2 - 3 0 8 1 0 3

제스처인식
U S 2 0 0 2 - 7 4 9 3 6 0 E P 2 0 0 1 - 0 3 0 2 5 9 1

K R 2 0 0 3 - 0 0 0 8 2 8 7 J P 2 0 0 2 - 0 0 7 7 6 7 3

U S 1 9 8 5 - 7 3 9 6 7 6 U S 1 9 8 8 - 1 9 3 5 5 1

촉각/힘 인식 U S 1 9 8 4 - 6 8 0 7 5 9 U S 1 9 9 2 - 9 9 5 2 3 0

US1987-60941    J P 1 9 9 9 - 2 9 9 4 4 9

감정인식
K R 2 0 0 0 - 7 0 1 3 9 5 5

J P 2 0 0 2 - 0 0 2 4 9 9

<표 4> 인간-로봇상호작용의인식기술
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해결하는특허의리스트를보이고있다.

로봇은로봇의행동에의해야기되는사용자의

반응을인식하여intention/recognition 알고리

즘, 감정생성알고리즘, 동작결정알고리즘오류

를 스스로찾아내고학습하여, self artificial

emotion 및감정표현을사용자와대화하는동안

체계화하는기술이제시되었다. 복잡한감정신

호를생성하기위하여, 생리신호가감정생성부

와감정행동수행부로전달되고, 감정행동이감

정생성부와생리신호발생부에각각피드백되는

기술이제시되었다. 또한감정값을입력받아각

각의감정간의상호억제및자극정도를반영한

후, 각감정의활성화정도를조절함으로써감정

값을갱신하는감정값갱신수단이포함된로봇기

술이사용되고있다. 감정표현기술에있어서, 양

끝과중앙에연결된와이어를통하여, actuator의

움직임에따라눈썹의양끝이올라가는경우, 눈

썹전체가올라가는경우, 눈썹양끝이처지는경

우와같이몇가지의눈썹모양의변형으로다양

한감정을표현하는기술이제시되고있다.

분쟁대비 특허분석
국내에서의특허분쟁이예상되는기술을파악

하기위하여우선, 국내에서핵심특허로분류된

특허출원을살펴본결과, 복수의업체가동일·

유사한핵심특허를보유하고있어특허분쟁의가

능성이있는기술분야로는감정생성및표현기

술, 사용자의도인식및대응기술, 얼굴인식분야

가선정되었다.

감정생성및표현기술에있어서청구된권리범

위를비교하면<표7 >과같이정리할수있다.

사용자의도인식및대응기술3개특허의권리

범위를상호비교하면다음의<표8 >과같다.

얼굴및제스처인식기술분야의특허권리범위

를상호비교하면다음의<표9 >과같다.

분쟁대비특허정보분석보고서3 기계금속

중분류 해결해야 할 과제 출 원 번 호

통신장비를 이용한
US2000-651315 

K R 2 0 0 3 - 0 0 2 8 3 1 2

매개인터페이스
K R 2 0 0 2 - 0 0 1 4 1 9 0

J P 2 0 0 3 - 2 7 4 3 9 3
K R 2 0 0 2 - 0 0 4 8 6 3 3

매개
JP1988-303437   J P 1 9 9 1 - 1 0 3 8 3 1

인터페이스
J P 1 9 8 9 - 2 1 7 0 6 0 U S 1 9 9 2 - 9 1 2 9 5 5

마스터-슬레이브 제어
J P 1 9 8 9 - 3 2 2 6 5 2 J P 1 9 9 2 - 1 0 4 1 5 0

U S 1 9 8 8 - 2 6 4 3 2 6 J P 1 9 9 4 - 0 1 2 1 4 4

E P 1 9 8 9 - 3 0 5 1 3 6 J P 1 9 9 4 - 2 7 3 2 2 3

K R 1 9 9 3 - 7 0 0 3 6 4 7 U S 1 9 9 7 - 8 2 7 1 4 4

U S 1 9 8 6 - 9 3 1 2 6 9
U S 1 9 9 4 - 2 4 1 1 5 7

U S 1 9 8 9 - 3 9 6 4 7 6
U S 1 9 9 6 - 7 3 4 9 6 7

힘반향
Haptic device

U S 9 9 0 - 6 0 8 6 5 8
K R 1 9 9 7 - 7 3 9 1 1

원격조정장치

J P 1 9 9 3 - 1 7 8 0 6
U S 1 9 9 7 - 1 7 1 4 5

U S 1 9 9 9 - 8 1 9 0

JP1986-131298  JP1990-5856  

힘 반향제어 및
통신시간 지연 대응

J P 1 9 8 8 - 9 7 7 5 3 U S 1 9 9 0 - 5 2 2 9 4 9

통신기술 U S 1 9 8 8 - 1 5 1 9 0 8 J P 1 9 9 4 - 2 4 9 8 5 5

J P 1 9 8 9 - 1 8 9 6 0 3 K R 1 9 9 9 - 1 4 3 5 0

JP1987-255682 
JP1992-70326  

J P 1 9 8 9 - 2 0 4 0 2 7
J P 1 9 9 4 - 1 0 0 5 2 6

정보표현/
정보표현

J P 1 9 9 0 - 3 2 6 7 2 8
K R 1 9 9 7 - 7 0 0 0 3 5 1

공유기술

J P 1 9 9 1 - 2 3 6 7 1 6
J P 2 0 0 1 - 3 5 8 8 7 3

U S 2 0 0 2 - 2 0 2 0 1 4

<표 5> 원격조작을위한인터페이스기술

중분류 해결해야 할 과제 출 원 번 호

사용자 의도 인식
JP1997-363122  JP1999-373783 

J P 1 9 9 9 - 3 0 8 1 6 0 K R 2 0 0 3 - 4 8 0 0 6

사용자의도 인식 JP2000-022224   
U S 2 0 0 2 - 3 2 0 9 8 2

및 대응기술 멀티모달정보를 이용한 K R 2 0 0 1 - 0 8 2 8 1 0
U S 2 0 0 3 - 3 4 7 8 1 1

사용자와의 상호작용 K R 2 0 0 2 - 0 0 5 9 6 3
J P 2 0 0 3 - 0 7 9 1 4 5

J P 2 0 0 2 - 1 0 6 5 3 8

J P 1 9 9 7 - 0 9 3 3 8 0 E P 2 0 0 1 - 1 1 9 0 5 5
사용자와의 상호작용에

U S 2 0 0 0 - 4 8 7 1 5 9 J P 2 0 0 2 - 2 9 1 8 3 7

감정 생성 및 표현
의한 감정 학습

K R 2 0 0 0 - 7 0 0 5 0 1 1 K R 2 0 0 3 - 6 4 5 4 5

기술 KR2003-16125  
E P 2 0 0 2 - 7 0 2 8 3 0감정을 고려한 음성 생성

E P 2 0 0 0 - 3 1 1 7 0 1

기구부 구동을 이용한 감정 표현 JP2001-270849  JP2002-001079  

<표 6> 인간-로봇상호작용의인지및 감정상호작용기술

권리범위 비교·분석

소니 소니 삼성 한국과학기술원

1 0 - 2 0 0 0 - 7 0 0 5 0 1 1 1 0 - 2 0 0 0 - 7 0 1 3 9 5 5 1 0 - 2 0 0 1 - 0 0 6 1 6 4 3 1 0 - 2 0 0 3 - 0 0 6 4 5 4 5

<표 7> 감정생성및 표현기술간의권리범위비교

외부 자극의 검출수단, 데

이터 기억수단 및 데이터

를 기억수단에 기입하는

제어수단을 구비한 로봇장

치에 관한 것으로, 다른

발명에 비하여 청구범위가

가장넓다.

다양한 감정을 나타내는

복수의 감정 유니트가 감

정을 출력하여 제어함으로

써, 복수의 유니트가 상호

피드백에 의하여 제어하는

기술에 대하여 권리행사가

가능하다.

소니사의 ’5 0 1 1호 청구항

1의 구성요소인“검출수

단”, “기억수단”및“기입

제어수단”을 반드시 갖추

어야 할 것이므로 소니사

의 청구항 1의 권리범위와

중복될 가능성이있다.

영향함수를 이용하여 감정

값을 증가시키는 변경수단

을 이용하여 기분값을 갱

신시키는 점에서 특징이

있다. 소니사의 ’5 0 1 1호의

권리범위와 중복 될 가능

성이 있다.
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해결하는특허의리스트를보이고있다.

로봇은로봇의행동에의해야기되는사용자의

반응을인식하여intention/recognition 알고리

즘, 감정생성알고리즘, 동작결정알고리즘오류

를 스스로찾아내고학습하여, self artificial

emotion 및감정표현을사용자와대화하는동안

체계화하는기술이제시되었다. 복잡한감정신

호를생성하기위하여, 생리신호가감정생성부

와감정행동수행부로전달되고, 감정행동이감

정생성부와생리신호발생부에각각피드백되는

기술이제시되었다. 또한감정값을입력받아각

각의감정간의상호억제및자극정도를반영한

후, 각감정의활성화정도를조절함으로써감정

값을갱신하는감정값갱신수단이포함된로봇기

술이사용되고있다. 감정표현기술에있어서, 양

끝과중앙에연결된와이어를통하여, actuator의

움직임에따라눈썹의양끝이올라가는경우, 눈

썹전체가올라가는경우, 눈썹양끝이처지는경

우와같이몇가지의눈썹모양의변형으로다양

한감정을표현하는기술이제시되고있다.

분쟁대비 특허분석
국내에서의특허분쟁이예상되는기술을파악

하기위하여우선, 국내에서핵심특허로분류된

특허출원을살펴본결과, 복수의업체가동일·

유사한핵심특허를보유하고있어특허분쟁의가

능성이있는기술분야로는감정생성및표현기

술, 사용자의도인식및대응기술, 얼굴인식분야

가선정되었다.

감정생성및표현기술에있어서청구된권리범

위를비교하면<표7 >과같이정리할수있다.

사용자의도인식및대응기술3개특허의권리

범위를상호비교하면다음의<표8 >과같다.

얼굴및제스처인식기술분야의특허권리범위

를상호비교하면다음의<표9 >과같다.

분쟁대비특허정보분석보고서3 기계금속

중분류 해결해야 할 과제 출 원 번 호

통신장비를 이용한
US2000-651315 

K R 2 0 0 3 - 0 0 2 8 3 1 2

매개인터페이스
K R 2 0 0 2 - 0 0 1 4 1 9 0

J P 2 0 0 3 - 2 7 4 3 9 3
K R 2 0 0 2 - 0 0 4 8 6 3 3

매개
JP1988-303437   J P 1 9 9 1 - 1 0 3 8 3 1

인터페이스
J P 1 9 8 9 - 2 1 7 0 6 0 U S 1 9 9 2 - 9 1 2 9 5 5

마스터-슬레이브 제어
J P 1 9 8 9 - 3 2 2 6 5 2 J P 1 9 9 2 - 1 0 4 1 5 0

U S 1 9 8 8 - 2 6 4 3 2 6 J P 1 9 9 4 - 0 1 2 1 4 4

E P 1 9 8 9 - 3 0 5 1 3 6 J P 1 9 9 4 - 2 7 3 2 2 3

K R 1 9 9 3 - 7 0 0 3 6 4 7 U S 1 9 9 7 - 8 2 7 1 4 4

U S 1 9 8 6 - 9 3 1 2 6 9
U S 1 9 9 4 - 2 4 1 1 5 7

U S 1 9 8 9 - 3 9 6 4 7 6
U S 1 9 9 6 - 7 3 4 9 6 7

힘반향
Haptic device

U S 9 9 0 - 6 0 8 6 5 8
K R 1 9 9 7 - 7 3 9 1 1

원격조정장치

J P 1 9 9 3 - 1 7 8 0 6
U S 1 9 9 7 - 1 7 1 4 5

U S 1 9 9 9 - 8 1 9 0

JP1986-131298  JP1990-5856  

힘 반향제어 및
통신시간 지연 대응

J P 1 9 8 8 - 9 7 7 5 3 U S 1 9 9 0 - 5 2 2 9 4 9

통신기술 U S 1 9 8 8 - 1 5 1 9 0 8 J P 1 9 9 4 - 2 4 9 8 5 5

J P 1 9 8 9 - 1 8 9 6 0 3 K R 1 9 9 9 - 1 4 3 5 0

JP1987-255682 
JP1992-70326  

J P 1 9 8 9 - 2 0 4 0 2 7
J P 1 9 9 4 - 1 0 0 5 2 6

정보표현/
정보표현

J P 1 9 9 0 - 3 2 6 7 2 8
K R 1 9 9 7 - 7 0 0 0 3 5 1

공유기술

J P 1 9 9 1 - 2 3 6 7 1 6
J P 2 0 0 1 - 3 5 8 8 7 3

U S 2 0 0 2 - 2 0 2 0 1 4

<표 5> 원격조작을위한인터페이스기술

중분류 해결해야 할 과제 출 원 번 호

사용자 의도 인식
JP1997-363122  JP1999-373783 

J P 1 9 9 9 - 3 0 8 1 6 0 K R 2 0 0 3 - 4 8 0 0 6

사용자의도 인식 JP2000-022224   
U S 2 0 0 2 - 3 2 0 9 8 2

및 대응기술 멀티모달정보를 이용한 K R 2 0 0 1 - 0 8 2 8 1 0
U S 2 0 0 3 - 3 4 7 8 1 1

사용자와의 상호작용 K R 2 0 0 2 - 0 0 5 9 6 3
J P 2 0 0 3 - 0 7 9 1 4 5

J P 2 0 0 2 - 1 0 6 5 3 8

J P 1 9 9 7 - 0 9 3 3 8 0 E P 2 0 0 1 - 1 1 9 0 5 5
사용자와의 상호작용에

U S 2 0 0 0 - 4 8 7 1 5 9 J P 2 0 0 2 - 2 9 1 8 3 7

감정 생성 및 표현
의한 감정 학습

K R 2 0 0 0 - 7 0 0 5 0 1 1 K R 2 0 0 3 - 6 4 5 4 5

기술 KR2003-16125  
E P 2 0 0 2 - 7 0 2 8 3 0감정을 고려한 음성 생성

E P 2 0 0 0 - 3 1 1 7 0 1

기구부 구동을 이용한 감정 표현 JP2001-270849  JP2002-001079  

<표 6> 인간-로봇상호작용의인지및 감정상호작용기술

권리범위 비교·분석

소니 소니 삼성 한국과학기술원

1 0 - 2 0 0 0 - 7 0 0 5 0 1 1 1 0 - 2 0 0 0 - 7 0 1 3 9 5 5 1 0 - 2 0 0 1 - 0 0 6 1 6 4 3 1 0 - 2 0 0 3 - 0 0 6 4 5 4 5

<표 7> 감정생성및 표현기술간의권리범위비교

외부 자극의 검출수단, 데

이터 기억수단 및 데이터

를 기억수단에 기입하는

제어수단을 구비한 로봇장

치에 관한 것으로, 다른

발명에 비하여 청구범위가

가장넓다.

다양한 감정을 나타내는

복수의 감정 유니트가 감

정을 출력하여 제어함으로

써, 복수의 유니트가 상호

피드백에 의하여 제어하는

기술에 대하여 권리행사가

가능하다.

소니사의 ’5 0 1 1호 청구항

1의 구성요소인“검출수

단”, “기억수단”및“기입

제어수단”을 반드시 갖추

어야 할 것이므로 소니사

의 청구항 1의 권리범위와

중복될 가능성이있다.

영향함수를 이용하여 감정

값을 증가시키는 변경수단

을 이용하여 기분값을 갱

신시키는 점에서 특징이

있다. 소니사의 ’5 0 1 1호의

권리범위와 중복 될 가능

성이 있다.
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국내에등록된핵심특허중에서감정생성및표

현기술, 사용자의도인식및대응기술, 얼굴인식

분야의기술내용을청구범위를중심으로분석한

결과, 3가지기술분야모두에서다소간의특허분

쟁의가능성이있으며, 특히국내외대기업과기

술의유사도가크고, 지속적인기술의개발및상

품화가집중될것으로예상되는“감정생성및표

현기술”분야에서향후강도높은기술분쟁이일

어날것으로예상된다.

분쟁대비특허정보분석보고서3

권리범위 비교·분석

엘지전자 엘지전자 Omron Corp.

1 0 - 2 0 0 1 - 0 0 8 2 8 1 0 1 0 - 2 0 0 2 - 0 0 0 5 9 6 3 特開平1 1 - 1 7 5 1 3 2

<표 8> 사용자의도인식및 대응기술간의권리범위비교

외부 입력을 피드백하여 연관된

행동의 선택확률을 증·감시키는

단계로 구성되는 로봇의 행동학습

강화방법으로, 타 로봇의 행동패턴

을 네트워크로 입력하는 경우에는

동사의 10-2002- 0005963호를

침해하게 된다.

동사의 10- 2001-0082810에

비하여서 네트워크를 통하여 다른

로봇의 행동 패턴을 입력받는 점

에서 차이가 있다. 만일 어떤 기술

이 본원을 침해하는 경우에는, 동

사의 10- 2001-0082810도 침

해할 가능성이 매우 높다. 

지식 및 사상함수를 변경하는 것을

특징으로 하는 로봇 학습방법에 관

한 것으로 엘지전자의 8 2 8 1 0호와

유사하다. 또 청구범위 제3항은 지

식 혹은 사상함수를 다른 로봇에게

전송할 수 있는 통신수단을 구비한

로봇에 관한 것으로, 엘지전자의

5 9 6 3호와상당히유사하다.

권리범위 비교·분석

한국과학기술원 소니 엘지아이 N E C

K R 2 0 0 3 - 0 0 0 8 2 8 7 1 0 - 2 0 0 3 - 7 0 0 5 5 7 6 1 0 - 2 0 0 2 - 0 0 1 3 6 3 4 US 6819978

<표 9> 얼굴 및 제스처인식기술분야간의권리범위비교

입력된 영상에서 얼굴영역

및 입영역을 추출하고 이

를 처리하여 입벌림 정도

혹은 얼굴방향를 계산하고

이를 이용하여 사용자의

의도를 파악하여 로봇을

구동하는 것을 특징으로

한다.

가버 필터를 사용하는 점

은 한국과학기술원의특허

와 유사하나, 추출결과를

비선형 공간에 한번 더 사

상하는 점에서 차이가 있

다. 본원의 결과에서 얼굴

이나 입의 구체적인 형태

를 추가로 파악하는경우에

는 KR2003- 0008287

의 권리범위에 속하게 될

가능성이높다.

영상을 입력한 후, 최초의

영상이면 얼굴영역을 검출

하고 이전의 영상이면 종

전에 저장된 파라미터를

참조하여 결국 얼굴의 움

직임을 추적하는 단계로

구성되어 있어, 구체적인

파악 방법은 권리범위에

포함되어 있지않다.

디지털화된 영상에서 안면

부위를 확인하고 이를 사

용자의 평가에 의하여 영

상 확인 환경을 양호하게

하기 위하여 로봇을 조정

한다. 안면부위의 특징을

파악하고 이를 이용하여

로봇을 구동하게 되는 추

가적인 구성이 되어 있으

면 KR2003- 0008287

과 상호 권리의 저촉이 발

생할 가능성이있다.

특허분석 기술현황
[그림1 0 ]은각기술별로심층분석특허의목적

별과해당기술에대한최다출원기업을동시에

표기함으로써해당기술분야에대한특허출원동

향과각기업의연구성과를한눈에알아볼수있

도록하였다.

주요특허 요약

가. OFDM

OFDM 기술은한국, 미국에서가장많은특허

를출원하였고, 주요다수출원인은삼성전자(한

국2 0건), Lucent사(미국2 0건), Sony사(일본8

건)이다.

OFDM 기술관련특허로는간섭신호의제거

및회피, 운영및통신, 자원의할당및패킷스케줄

링과그루핑, 부반송파할당에관련된특허들이

있으며, 그내용을정리하면다음과같다.

간섭신호을제거하고회피하는방법으로는채

널확산으로인해동일한셀내사용자간의간섭현

상을제거하여균일하게분배한다.

OFDM 운영방법으로는OFDM 네트워크에서

각기지국으로부터복수개의동시송출신호를수

신하여복수개의동시송출신호에대한상대적인

도래시간정보를결정함으로써이동국의위치를

결정한다.

자원을할당하거나그루핑하는방법으로는업

링크와다운링크에서각각다른주파수호핑레이

트를적용함으로써피크-대-평균비를줄인다.

부반송파를할당하는방법으로, 복수의기지국

들의서비스영역에서통신하는단말들이식별할

수있도록서로다른파일럿패턴들과그에대응

하는주파수도약수열조합들을할당한다.

나. OFDMA

O F D M A기술은한국, 미국에서가장많은특허

를출원하였고, 주요다수출원인은삼성전자( 6 1

건), ETRI(32건), 에스케이텔레콤( 1 7건)이다.

OFDMA 기술관련특허로는전송방식, 레인징

방법, 자원할당, 프리앰블시퀀스생성, 링크프

레임구성방법에관련된특허들이있으며, 그내

용을정리하면다음과같다.

OFDMA 전송방식으로는단위심볼블럭을주

파수분할다중접속으로하여여러사용자들이

공유할수있도록하여정보의전송속도를자유

롭게변경할수있고, 제1 또는제2 사용자송신부

로부터송신되는심볼블럭신호의P A R을종래의

싱글(single) 캐리어신호의P A R과동일하도록

할수있다.

레인징방법으로는직교주파수분할다중접속

차세대

이동통신기술(3)
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