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(54)   사 (IoT)  한 식 과  공지능  감 감 시   공지능  감
감 시

(57)  약

사   한  식  시  단  식  상태  하고  보다 게 리하는

  고 나 본  실시 에 는 사  직  통하  사  하여  식  키우는 재미

느끼게 해주는   고 다. 1  가  가  나  움 라는  해결하  하여  

(뒷 에 계 )

  도 - 도1
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동  못지 않게  식  키우는  한 식 과  공감 시 시   비  에 한 것 다.

본  식 과  감 감 시 ,  심어진 에 착 , 도 , 습도 , 사량 ,

 염도    하나 상 비하여, 도 신 , 습도 신 , 사량 신 ,  염도 신   하나

상 , 식  상태 보 , 하는, 시  ; 시   식  상태 보  신하고, 신  식

 상태 보  신런닝( 계학습)  공신경망에 하고, 공신경망  계학습  생  감  

에 해, 식  공감 보가 어 ,  식  공감 보에 라 ,  킷 또는  킷

생 하는, ;  신한 식  공감 보에 ,  킷 , 식  공감 시지 , 하는,

사  단말;  포함하는 것  특징  한다.

(52) CPC특허

     H04L 67/12 (2013.01)
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청

청 항 1 

식  심어진 에 착 , 도 , 습도 , 사량 ,  염도    하나 상

비하여, 도 신 , 습도 신 , 사량 신 ,  염도 신   하나 상 , 식  상태 보 , 

하는, 시  ; 

시   식  상태 보  신하고, 신  식  상태 보  신런닝( 계학습)  공신경망에

하고, 공신경망  계학습  생  감  에 해, 식  공감 보가 어 , 

 식  공감 보에 라 ,  킷 또는  킷  생 하는, ;  

 신한, 식  공감 보에   킷 , 식  공감 시지 , 하는, 사  단말;

포함하는 하는 식 과  감 감 시 에 어 ,

시  , 피커   비하 ,  신한, 식  공감 보에   킷 , 식  공감 

시지 , 상  피커  통해 하 , 

사 단말  내  GPS  통하여 사 단말  보  검 하여  하고, 

는 사 단말  보에 라 사 단말  사  집에 는지 여  단하여, 만약 사 단말

사  집에  경우에는 식  공감 보에 ,  킷  생 하여 시   하고, 만약 사

단말  사  집에 지 않  경우에는 식  공감 보에 ,  킷  생 하여 사  단말

하 ,

는, 식  공감 보에   킷 , 사  단말  함에 어, 챗 (chatter robot)  하여

하 ,

상  공신경망  심 신경망 , 

는,  DB에  학습 ,  DB  는    킷들

, 심 신경망에 하여 러닝  행하여 공감 보  하 ,

공감 보 시에, 지도학습  통한  귀  행하는 것  특징  하는 식 과  감 감 시

. 

청 항 2 

삭

청 항 3 

삭

청 항 4 

삭

청 항 5 

1항에 어 ,

는  DB에 식  상태 보들  , 공신경망에 해    학습 에 라 '행

복(happy)', '그럭 럭(soso)', '슬 (sad)'  하나  공감 보  하는 것  특징  하는 식 과

감 감 시 .

청 항 6 
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5항에 어 ,

시    시간간격에 라 주  상태 보  하여,   킷 ,  

하고,

는 시   주 에 라 주  신 는   킷  신하여 신 에 하고, 

 시간간격에 라 주  신    킷들 ,  DB( )에 하는

것  특징  하는  식 과  감 감 시 .

청 항 7 

 6항에 어 , 

는 공신경망   식  공감 보에 라 , 공감 시지 DB  공감 시지 

킷  하거나, 

또는 공신경망   식  공감 보에 라 , 공감 시지 DB  공감 시지  

킷  하는 것  특징  하는 식 과  감 감 시 . 

청 항 8 

삭

청 항 9 

삭

청 항 10 

식  심어진 에 착  도 , 습도 , 사량 ,  염도    하나 상

비하는 시  , 도 신 , 습도 신 , 사량 신 ,  염도 신   하나 상 , 식  상태

보 , 하고,  하는, 식  상태 보 검 단계; 

는, 식  상태 보 검 단계에  신  식  상태 보  신런닝( 계학습)  공신경망에 하

고, 공신경망  계학습  생  감  에 해, 식  공감 보  하여 하는, 공감 보

단계;  포함하는 식 과  감 감 시  동 에 어 ,

공감 보 단계 후, 는 사 단말  사  단말  보  신하고, 상  보가 사

 집 지 여  단하는, 사   단단계;

사   단단계에 , 사 가 집에 지 않다고 단 , 는 공감 보에  감  공감 시지

 킷 ,  감  공감 시지 DB  신하여, 감  공감 시지  킷

사 단말  하는, 시 킷 단계;

사   단단계에 , 사 가 집에 다고 단 , 는 공감 보에  감  공감 시지 

 킷 ,  감  공감 시지 DB  신하여, 감  공감 시지  킷  시

  하는, 내시 킷 단계;   포함하 ,

는, 식  공감 보에   킷 , 사  단말  함에 어, 챗 (chatter robot)  하여

하 ,

상  공신경망  심 신경망 , 

는,  DB에  학습 ,  DB  는    킷들

, 심 신경망에 하여 러닝  행하여 공감 보  하 ,

공감 보 시에, 지도학습  통한  귀  행하는 것  특징  하는 식 과  감 감 시

 동 . 

청 항 11 
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삭

청 항 12 

삭

 

   야

본 , 사  (IoT)   마트  , 식 , ,  식  시  과 재 ([0001]

들어 나 )  감 감  하  하여, 식  시    취득 는 싱 신  빅

 집  러닝(Deep Learning)  행하여, 식 , , 식  시  과 재  사 에, 공지능

(Artificial Intelligence) 감 시  행하고, 상  감 시에  답  행하게 하는, 사

한 식 과  공지능  감 감 시   공지능  감 감 시 시 에 한 것 다.

 경  

 식  재  하여 양  없는 실내나 주택  공간에 나 양  담   는 [0002]

  사 한다.    주   공 해주어야 해당 식 에 에 리하지만 생 건  특

도 다양하다. 에 라 공  주   공 량, 시간, 도,습도 등   맞춰주어야만 한다.

근 사  에 하여 에 식재  식  에 필 한 시 한 보  알람 공하여 가가[0003]

아니 라도 하게 식  재  리 할 도 하는 마트   그 리 시  공하는  개

고 다.

 행 는 한민  공개특허공보 10-2017-0101692 (  : 사   마트  [0004]

그 리 시 , 공개 : 2017.9.6)가 다.

마트폰  에 라 운 공감  하여  미지  하는  트워크 비   [0005]

개 고 는  게시 에 해   게시  하고 다 단계에 는 게시  감 에 상 하는  미

지  하  게시 에 한 공감신  에 라 1  미지  시킨 2  미지  생 하여 

하는  단말  시   개 고 다.

  행 는 한민  공개특허공보 10-2017-0050325 (  : 운 공감  하여[0006]

 미지  하는  크워크 비  ,  한 사 단말  , 공개 : 2017.5.11)가

다.

근  쇼핑몰 나 지 운  담당 라   질 에 하  하여  시간  할당해야하 ,[0007]

 FAQ(Frequently Answer & Question) 지  해  주 는 질 에 한    지만 그

럴 경우 에게 신  알고 싶  FAQ 지에  검색하도  해야할  챗  사 하여  질 에 핀

포 트 식   맞는 답변  동  내보낼  는 는  플랫폼  도 고 다. 또한 사

   나  가  어 공지능  한 비  역할  엔 트 어플 프트웨어

시가 가 는 가운  래  공감 트워크 비 는   개  공감  단  택하  에

공감  한계가 , 에 라 사 들  느끼는 공감도에도 한계가 다.

 내

해결하 는 과

본  해결하고  하는 과 는, 사  (IoT)   마트  , 식 ,  식  시[0008]

 과 재 ( 들어 나 )  감 감  하  하여, 식  시    취득

는 싱 신  빅  집  러닝(Deep Learning)  행하여, 식 , , 식  시  과 재

 사 에, 공지능  한 감 시  행하고, 상  감 시에  답  행하는, 사

한 식 과  공지능  감 감 시   공지능  감 감 시  공하는 것 다.

본  해결하고  하는 다   과 는, 식 시   는 사  피드 과 함께, 상

 원격 에 달하고  신  빅  링  심  신경망  한 러닝 
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사 하여 공지능  상  감  행하게 하는, 사  한 식 과  공지능  감 감 

시   공지능  감 감 시  공하는 것 다. 

본  해결하고  하는 다   과 는, 1  가  움 극복과  식  키우는 재미  느낄 

게 하는, 사  한 식 과  공지능  감 감 시   공지능  감 감 시

공하는 것 다. 

본  해결하고  하는 다   과 는, 시  , , 사  단말  포함하 , 사 단말  내

 GPS  통하여 사 단말  보  검 하여  하고, 는 사 단말  보에 라 사

단말  사  집에 는지 여  단하여, 만약 사 단말  사  집에  경우에는 식  공

감 보에 ,  킷  생 하여 시   하고, 만약 사 단말  사  집에 지 않  경

우에는 식  공감 보에 ,  킷  생 하여 사  단말  하 , 가, 식  공감 보에 

  킷 , 사  단말  함에 어, 챗 (chatter robot)  하여 하는, 사

한 식 과  공지능  감 감 시   공지능  감 감 시  공하는 것 다. 

과  해결 단

본   실시 는 식  한 에 심고 사  에  식 시   양 에 함께[0009]

삽 하고, 상  식 에 한 도,습도, 사량,  염도  어도 하나  포함하는 상태 보  하는

 포함하는 시  ;  통신  행하여 상  식 에 한 보   연결  원격

하여 감할  는 사 단말; 상  사  단말에 상태 보  러닝 감시  한 

변 하여 단말 에 하고, 상  보에 한 답  상  
사  단말

 상  식 에 한 심  감

지  신하 , 상  시   식  생 에 필 한 보  DB    감 보  변 하여

과  공하는  포함한다.

상  시   도 ,습도 , ,CO   어느 하나 상  포함하는 것  특징 하는, [0010]

  연결 어 에 연결 사 하는 것   다.

시   원 공  (Wireless Power) 식  안 나 , 태양열 (Solra Panel), [0011]

원공 (Power Supply), 리 지, USB 원 블  하나  포함하는 것   다.

시   상    통신 연결 는 Sub-1GHz,NFC,근거리 크워크 식  ,지[0012]

그비,블루 (BLE) 식과 Ethernet LAN, RS-232/485,USB  하나  포함 할  다.

시   시 는 빛, 리  포함하여 사 에게 신  시하는 것  특징 한다.[0013]

시   시  리는 피커, 압 , 피커  하나  포함 할  다. [0014]

상  
사  단말

는 마트폰  가지고 는 LCD  시 ,  가능한 피커,  마 크  [0015]

능  통하여  통한 사  감    사 한다.

사  단말   한  통신  원거리  연결하여 감  보  신하[0016]

는  사 한다.

사  단말  ,블루 ,NFC  연결 식 USB,LAN  연결 식  하나   연결하여 감[0017]

 주고   다.

상  사  단말과 시  간에 직  상  ,블루 ,NFC  연결 식 USB,LAN  연결 식 [0018]

하나  연결하여 사  단말   역할  신하여 감   집할 도 다.     

상  는 시  과 통신하  하여 내에  게 트웨 나  공  통하여 내 에 [0019]

하는 컬 , 내 , 크라우드(Cloud)  하나  포함할  다. 

는 주   집하  하여 시  과  듈링 태 크  동 하  동  [0020]

 프  포함 할  다.

는 (DB)  포함하  빅  다루  하여 MySQL, Oracle DB  하나  포함할  다.[0021]

는   한 학습  신규  업 트 는   심 신경망  [0022]
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한 러닝  포함 할  다. 

는 러닝  한 공감 보  지도학습  통한  귀  행하여 하는  특  심 신[0023]

경망  애가 는 과도한 계산량  GPU(Graphic Processor Unit)  포함  가 행할  다.

는 사 단말  GPS(Global Positioning System)   비 가 가능한  프트웨어  통하여[0024]

내 지  단하여 내  경우 시   피커 , AI 피커 단말, 트리  비  가능한 피커 

하나 상  에 감 보  지  한다.  경우 사 단말   비 , SNS채  

프트웨어  하나에 감  감 보   지  한다.

는 감 보  달하는  어 챗 과 같  플랫폼  하여 감  공감 지 DB  , 공감[0025]

지 DB   할  다.  

본   실시 에  사     취득   시 과  러닝  심[0026]

신경망  한 감시  하여 식 과  감 보  챗  식     공한다.

타 실시 들  체  사항들  상 한   첨  도 들에 포함 어 다.[0027]

 과

본  사  한 식 과  공지능  감 감 시   공지능  감 감 시 ,

사  (IoT)  마트  , 식 ,  식  시  과 재 ( 들어 나 )

 감 감  하  하여, 식  시    취득 는 싱 신  빅  집 

러닝(Deep Learning)  행하여, 식 , , 식  시  과 재  사 에, 공지능  한 감

시  행하고, 상  감 시에  답  행하게 한다. , 본 , 식 시   는

사  피드 과 함께, 상  원격 에 달하고  신  빅  링  심  신경망

 한 러닝  사 하여 공지능  상  감  행하게 한다. 

본 , 사  에 하여  식  시    집  러닝 심  신경망  통한 

감시  공함 , 식 재  보  공하는것   1  가  움 극복과  식  키우

는 재미  느낄  게 할  다.

또한, 본 , 시  , , 사  단말  포함하 , 사 단말  내  GPS  통하여 사 단말

보  검 하여  하고, 는 사 단말  보에 라 사 단말  사  집에 는

지 여  단하여, 만약 사 단말  사  집에  경우에는 식  공감 보에 ,  킷  생

하여  시   하고,  만약  사 단말  사  집에  지  않  경우에는  식  공감 보에

,  킷  생 하여 사  단말  하 , 가, 식  공감 보에   킷 , 사  단

말  함에 어, 챗 (chatter robot)  하여 하도  루어 , 식 과  감 감  가능하도

루어  습니다.

도  간단한 

도 1  본  사    식  감 시  감  개략  하는 도 다.[0029]

도 2는 본  실시 에 한 식  감시  하는 시  블럭도 다.

도 3  본  사    식  감 시  하여 사 (재 )  식 간  공감( 감)  행

하는  하는 식도 다.

도 4a는 에  본  식 과  공지능  감 감 시  사  상태  하  한 식도 다.

도 4b는 도 4a에  같  사 가 에  사 가 신  능  하여 식  상태  악하는

다.

도 5는 본   실시 에  사 단말  어플리  시   다. 

도 6  본   실시 에  사 단말  감 감 시 어플리 에  식  상태 보  공

감 보  나타내는  다. 

도 7  도 6  식  상태(Plant's condition) 튼과, 공감 보(Plant's mood) 튼과, 사  
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보(My location) 튼  택함에 라 는 들   나타낸다.

도 8  도 2  시    하  한 도 다.

도 9는 본  다  실시 에 한  껍질 양  시   다. 

도 10  본  사    식  감 시  사 함  얻어진 과  하는 도 다.

 실시하  한 체  내

하, 첨 한 도  참고  하여 본  상 하게 한다. [0030]

도 1  본  사    식 ( , 식 ) 감 시  감  하는 도 고, 도 2는

본  실시 에 한 사    식 ( , 식 ) 감 시  하는 시  블럭도 다.

도 2에  같 , 본 에  식  감 시  사 단말(110), (120), 시  (130)  

어 싱 신   감  주고 는다. 시  (130)  식  시  , 여 는 시  

 약 한다.  

사  단말(110) ,  어플   단말 , GPS  연동 어 (120)  사  재 보  보

내 , (120)   상태 보 신  신하여, SNS  통하여 한다. 또한, SNS 채  통해 

(120)  식  상태( 도, 습도, 량)  감 (Happy, soso, sad)  할  다. 

(120)는   시간주 에 라, 시  (120) , 식  도,습도, 사량,  염도 

하나 상  상태 보  신하고, 신런닝( , 계학습, Machine Learnin)  공신경망에 하고, 에

라  공신경망에  식  감 (Happy,  soso,  sad)신 ,  ,  식  공감 보(Happy,  soso,  sad)가

고,  식  공감 보에 라   킷 또는  킷  생 한다. 사  단말 , 

식  공감 보에   킷  신하고, 식  공감 시지 , 하 , 시  , 

식  공감 보에   킷  신하고, 식  공감 시지 , 피커  통해 한다.

(120)는 공감 시지 DB( )(미도시), 공감 시지 DB(미도시),  DB(미도시)

 비하고 다. , (120)는 사  단말(110)  신  사  재 , 사  

가  사  집 지  여  단하고,  집에   경우,  공감  시지  DB(미도시)  식  감

(Happy, soso, sad)신 에  공감 시지  킷  하고( , 어들 고), 상  킷  시

 (130)  하여, 시  (130)  피커(230)   상  공감 시지  하게 한다. 만

약 사 가 집에 지 않  경우, (120)는 공감 시지 DB(미도시)  식  감 (Happy, soso,

sad) 신 에  공감 시지  킷  하고( , 어들 고),  사  단말(110)  신하

여, 사  하여  사  단말(110)  SNS  통해 식  상태  보  할  게 한다.

본 에 , (120)는   한 학습  신규  업 트 는  

심 신경망  한 러닝  행하 , 또한 (120)는 러닝  한 공감 보  지도학습  통한 

 귀  행하여 하는  특  심 신경망  애가 는 과도한 계산량  GPU(Graphic Processor

Unit)  포함  가 행할  다.

(120)는 시  과 통신하  하여 내에  게 트웨 나  공  할  , 경

우에 라 는 내 에 하는 컬 , 내 , 크라우드(Cloud)  하나  포함할 도

다. 

(120)는 감 보  달하는  어 챗 과 같  플랫폼  하여 감  공감 지 DB  , 공

감 지 DB   할  다. 

(120)는  러닝  행과 에   1과  같  감  도 하  하여  특징 신경망  컨

(Convolution Layer)계 과 폴링계 (Pooling Layer)  포함하 , 주  신경망  다  심 신경망  

한  후   역 (backpropagation)  알고리  심  신경망  학습시  그래 언트  실(Vanshing

gradient), 과 합(Overfitting), 과도 계산량  가 담당하게 한다.

시  (130)   식  에 착 어, 상  식  주변  도, 습도, 사량,  염도  하나

상  상태 보  하는 (sensor)(210)  포함하 , 게 특  식  상태 보  (120)

 한다.  또한,  시  (130)  식  상태  알리는  알림 나  지  하는  피커
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(speaker)(230)  비한다. , (210)는 도 , 습도 , 사량 ( ),  염도 

(CO )  하나 상  비한다. 시  (130) ,   시간주 에 라,  

신  신  (120)  하 , (120)  신  향신  피커(230)  통해 한다. 또한,

시  (130)   한 태양열 지 (solar panel)(220)   비할  다.

시  (130)  (120)   통신하 한 연결 , Sub-1GHz, NFC, 근거리 크워크 식

 , 지그비, 블루 (BLE)  식과 Ethernet LAN, RS-232/485, USB  하나 상  포함한다.

본 에  사  단말과 시   상 간에 직  , 블루 , NFC   연결 식과, USB, LAN

  연결 식  하나  연결   ,   경우 사  단말   역할  신하여 동 하 , 사

 단말 , 시  과  통신  통해, 식  공감( 감) 보  얻   , 또한  집할

도 다. 

우 , 도 1  식 과  공지능  감 감 시 에 , 사 단말(110), (120), 시  (130) 각각

 동  한다.

도 1  사 단말(110)  사  도는 사 단말(110)  하는 사 가 사 단말내(110)  어플  가

동(S140)하  사 단말(110) 내에 내  GPS  통하여 재 보 공(S212) 프 가 재  

보  공하고(S150), 사 단말(110)  (120)  재  보  한다(S160). 

삭[0031]

사 단말(110)  식  상태 보에 라  감  공감 시지 DB에   킷  (120)[0032]

 신하게 (S200), 사 단말(110)  시 ( 플 )에 SNS  통하여 지  하여 시하게

다(S216).

사 단말(110)  SNS  통하여 채  (120)에 시도하 (S216), (120)는 감  DB  공감 [0033]

지  채  (챗 , chatter robot) 실행  행한다(S227).

도 1  (120) 행 도는 시  (130)   주  업 트 는  킷  [0034]

어  신 에  (S120),  신    감시 ,   (120)  내  한루프  프

[주 : 시간]에 맞 어  DB에 한다(S130). 다시말해, (120)는, 시  (130)  

시   주 에 라 주  신 는   킷( 싱신 , 식  상태 보) , (120) 내

 신 (미도시)에 하고, 신 에    킷( 싱신 , 식  상태 보)들 . 

 주 (  시간   어 )에 라   DB(미도시)에 한다.

감시 (S220),  (120) 내  신경망  한 신런닝 프 는 DB   미리 학[0035]

습한 학습  주 [주 : 시간]  동 어 업 트 는 신규   공감 보

프  통하여 공감 보( , 감 (Happy, soso, sad)  한다. 다시말해, 공신경망  한 신런

닝 프 는, DB에  행하여지 , DB에는   계학습( 신런닝)  학습 가

어 다. 공신경망  한 신런닝 프 는 DB에, 새 운  ( , 식  상

태 보들)가 ,   학습 에 라 공감 보,  Happy(행복), soso(그럭 럭, 보통), sad

(슬 , 슬픔)  하나  게 다.

(120)는 사 단말(110)  보 게시(S160) 라는 트  보낸것에 하여 재 사   [0036]

단하여 내에 는 경우에는 공감 지 DB (S180) 프  하여 시  (130)에 킷 

(S185)  행한다. 

재 사  가  경우에는 공감 지  DB(S190) 프  행하여 사 단말(110)에 [0037]

킷 (S214) 트  생한다.

다시말해, 사 단말(110)  사 ( , 사 단말)  보  신하 , (120)는 사  

보에 라 사 가 사  집에 는지( , 내에 는지), 아닌지( , 에 는지)  단하고, 만약,

사 가 집에 다 , (120)는 공감 보에  감  공감 시지  킷 , (120)  감

 공감 시지 DB(미도시)  신하여, 감  공감 시지  킷  시  (130)  

하고, 만약, 사 가 집에 지 않다 , (120)는 공감 보에  감  공감 시지  킷
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, (120)  감  공감 시지 DB(미도시)  신하여, 감  공감 시지  킷

사 단말(110)  한다.

삭[0038]

또한 사 단말(110)  채  시도해  공감 지  채   실행(S227) 프  가동한다. 다시말[0039]

해, 사 단말(110)  SNS  통하여 (120)  채  시도한다(S216). 

도1  시  (130) 행 도는 신  집 시 (S231)  신   집하여[주 : 시간][0040]

 한루프 프  행하  (120)  킷 (S221) 트  생한다. 다시말해, 시

(130) ,  시  (130)에    시간간격에  라  주 ,  (210)  통해,  도,  습도,

사량,  염도  하나 상  상태 보, , 도신 , 습도신 , 사량 신 ,  염신   하나

상  검 하고, 상태 보들  (120)  한다.

시  (130)  (120)에  생한 킷 (S225) 트에 하여 피커  통하여  지[0041]

달(S232)  행한다. 다시말해, (120)가, 사 가 집에 다고 단하여, 감  공감 시지 

킷  시  (130)  하 , 시  (130) , 시   피커  통해 감  공감 시지

 한다.

도 1  참 하여, 상 한 식 과  공지능  감 감 시  체  개략  리하  다 과 같[0042]

다.

식  상태 보 검 단계 , 시  (130) , 시  (130)에   시간간격에 라 주 , 

(210)  통해, 도, 습도, 사량,  염도  하나 상  상태 보, , 도신 , 습도신 , 사량

신 ,  염신   하나 상  검 하고(S110), 상태 보들  (120)  한다(S120).

공감 보 단계 , (120)는 시  (130)  신  상태 보들   DB에 하고, 미

리 계학습  학습  가진 공신경망에 상  상태 보들( 도신 , 습도신 , 사량 신 ,  염

신 )  하고, 에 라 상  공신경망에  는 공감(共感) 보(다시말해, 감 신 , , happy,

soso, sad)  한다(S130). 

사  보 단계 , 사 단말(110)  하는 사 가, 사 단말내(110)   어플  가동시

키 (S140), 사 단말(110) 내에 내  GPS  통하여 재 보  검 하고(S150), 검  보

(120)  한다(S213).

사   단단계 , (120)는 사 단말(110)  신  재 보에 라 사 가 사

집에 는지( , 내에 는지), 아닌지( , 에 는지)  단한다(S170).

내시 킷 단계 , 사   단단계에 , 사 가 집에 다 , (120)는 공감 보에 

감  공감  시지   킷 ,  (120)  감  공감  시지  DB(미도시)  신하여

(S180), 감  공감 시지  킷  시  (130)  하고(S185), 시  (130) , 시

 피커  통해 감  공감 시지  한다(S232).

시 킷 단계 , 사   단단계에 , 사 가 집에 지 않다 , (120)는 공감 보에

 감  공감 시지  킷 , (120)  감  공감 시지 DB(미도시)  신하여

(S190), 감  공감 시지  킷  사 단말(110)  하고(S200), 사 단말(110)  SNS

통하여 감  공감 시지  신하여 한다(S215).

채 단계 , 사 단말(110)  SNS  통하여 (120)  채  시도하 (S216), (120)는 감 

DB  공감 지  채   실행(S227)  하여, 사 는 사 단말(110)에  SNS  통하여 (120)

채  행한다. 

도 3  본  사    식  감 시  하여 사 (재 )  식 간  공감( 감)  행[0043]

하는  하는 식도 다.

도 3  (a)는 사 가 내에 는 경우 , 사 가 시  (130)  아  는 과 가 울 에는, 

에   시  (130)  피커(230)에  직  식  상태  알리는  알림 나  지
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(310) 다. 

도 3  (b)는 사 가 에 는 경우 , 사 단말(110), , 사 가 과 리 어   에는

사 단말(110)  어플  신  능에 해, (120)   사 단말(110)  알림  다.

도 4a는 에  본  식 과  공지능  감 감 시  사  상태  하  한 식도 고,[0044]

도 4b는 도 4a에  같  사 가 에  사 가 신  능  하여 식  상태  악하는

다.

도 4a에  같 , 사 단말(110)  가지고 는 사 가  과 리 어   , 사 가 신  

능  하여 식  상태  악하고  감한다. , 도 4b에  같 , 사 단말(110)   시

창(420)에  (120)  통해 채  행할  다.

도 5는 본   실시 에  사 단말  감 감 시 어플리  시   다. [0045]

도 5  (a)는 사 단말(110)  공지능  감 감 시  어플리  시  다. 상  어플리

 시  시   향( , '심 (singkong)')    다.

도 5  (b)는 도 5  (a)  시  다 에 시 는 , ,  하단에는 뉴 아 ( ,

신 , 지도, 식 도감, )들  , 사 가 식  프 필 사진  등 할  다. 도 5  (b)  

 가운  식  프 필 사진  등 할  다. 

도 6  본   실시 에  사 단말  감 감 시 어플리 에 , 식  상태 보  공[0046]

감 보  사  보  나타내는  다. 도 7  도 6  식  상태(Plant's condition) 

튼과, 공감 보(Plant's mood) 튼과, 사  보(My location) 튼  택함에  들

  나타낸다.

도 6  (a)는 식  상태 보  공감 보  나타내는 , 식  상태(Plant's condition) 튼과,

공감 보(Plant's mood) 튼과, 공감 보 공 , 사  보(My location) 튼과, 사  

보 공  비한다. 

식  상태(Plant's condition) 튼  식  상태 보  하  해 (Touchi)하는 튼 다. 식

 상태 튼  택하  도 7  (a)  같  식  상태 보가 다.  도 7  (a)  경우에 는

도, 습도, 량    그래프  나타내고 다.

공감 보(Plant's mood) 튼 , 식  공감 보(감 )  알리는, 향 또는 알람  하게 하  한

튼 다. 공감 보(Plant's mood) 튼  택하  도 7  (b)  같  향 또는 알람  하게 하  

한  다. 도 7  (b)  경우에 는 향(sound)  (ON) 또는 프(OFF)하는 튼  비하 , 

알람(push alarm)  (ON) 또는 프(OFF)하는 튼  비하여, 사  하여  향 또는 알람  

하게 한다.

공감 보 공 에는 (120)  신  공감 보가 가재 는 , , 식  공감 보(감 )  나타내는

Happy(행복), soso(그럭 럭), sad(슬 )  하나가 재 어지 , 도 6  경우는 'Happy'가 재 어 다.

사  보(My location) 튼  사   상  알고  할  택하는 튼 , 사  

보 튼  택하  도 7  (c)  같  지도 상에  사   나타내는 지도(  동  여  택

가능)  ( 시) 다. 

도  6  (a)   (b)  경우,  사  보(My  location)  공 에는 사  가 내  시하는

'home'  시 어 다.

도 6  (b)는 식  상태 보  공감 보  나타내는 에 , 식  상태(Plant's condition) 튼

함에 해 상  튼  는 것  하는 도 다.

도 6에  같 , 본 에 는 시 , 식  상태 보( 도, 습도, 량)  공감 보(감 )(Happy,

soso, sad), 사   한 에  직  할  도  어 다. 특  식  상태  

상  알고  할 에는 식  상태 아  태  루어진, 식  상태(Plant's condition) 튼

하  색  아  뀌게 , 식  상태 보 상  플 게 다.

도 6  경우에 는 식  상태(Plant's condition) 튼  식  상태 아  태  루어지 , 사[0047]
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 보(My location) 튼  지도 아 태  루어진다. 

도 8  도 2  시    하  한 도 다.[0048]

도 8  식  상태( 도, 습도, 량)  하는 시  (130)    , 도 8

(a)는 시   사시도 고, 도 8  (b)는 시   도 다.  

시  (130)  하단에 도  습도 (210)  비하여 도  습도  한다. 시  (130)  상단

에는 태양열 지 (220)  비하여, 태양열 지 (220)  가   량  하 , 시  

(130)  태양열 지 (220)에 해  원에 해 동 다. 또한 시  (130)  후 에 피커

(230)  비하여 식  상태  알린다. 

도 8  식  상태( 도, 습도, 량)  하는  다.  하단   도  습도  하

,  에 달린 태양열 지  가 과 량  한다. 또한  후  피커  식  상태 알림

한다. 

도 9는 본  다  실시 에 한  껍질 양  시   다. [0049]

도 9  쪽에 시한 강남 , , 과 같 ,  담고 는  껍질 양  시   키지 

하 다. 도 9  (a)는  껍질 양  시   고, 도 9  (b)는 강남  껍질 양  시  

 고, 도 9  (c)는  껍질 양  시   다. 

도 10  본  사    식  감 시  사 함  얻어진 과  하는 도 다.[0050]

도 10  사 가 사    식  감 시  사 하는 상  가상  한 시나리 , 공

지능  감 감 시  사 (BEFORE)과 사 한 후(AFTER)  보여주고 다.

(120)는 시  (120) , 신  상태 보( , 식  도, 습도, 사량,  염도 등)들[0051]

공신경망에 하여, 공신경망  는  공감 보 (Happy, soso, sad)신  얻  해 ,

계학습에  ( )식  공감 (Table)가 필 하다. 

하. 러닝  한 식  공감 (Table)  만드는 개  개략  한다.

 1  러닝  한 식  감   다. 

 1

상  감  연 하 , '행복'  도, 습도, 량  학습  사 하고,  평균 값 

상  참 라 하고, '그럭 럭'  도, 습도, 량  학습  사 하고, 들 학습 가 평균 값

에 해 1개가 상 고, 2개가 하  참 라 하고, '슬 '는 도, 습도, 량  학습  사 하

고,  평균 값 미만   참 라 한다. 

본 에  감시  (120) 내 공신경망  한 신런닝 , DB   미리 학습[0052]
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한 학습 , 타규 ( 해 :경사하강 )에 하여 참 라는 답 ,  1과 같 , '행복', '그럭

럭', '슬 '  한다고 하 , 신경망에  지도학습   고, 참  '행복' 라고 하

, d는 참( 답) 고, e는 차(에러)  y는 (값) , 가산  연산하여 주  신경망에  가

(W)  변경하는 과  복하여 신경망   y  주어진 참  행복(1120)  차  는 과  행한다.

, 신경망  가 (W)는 e가 어들도 . 학습규 ( 타규 )  복 행하여 한다. 

본  공신경망에  특징 신경망  컨 (Convolution Layer)계 과 폴링계 (Pooling Layer)  포

함하 , 주  신경망  다  심 신경망  어  역 (backpropagation) 알고리  심

 신경망  학습시  그래 언트 실(Vanshing gradient), 과 합(Overfitting), 과도 계산량  (120)가

해결하여 감시  감  한 러닝  행한다.   

삭[0053]

삭[0054]

 

110: 사 단말 [0055]

120: 

130: 시  

210: 

220: 태양열 지

230: 피커

420:  시창
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도

도 1
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도 2

도 3

도 4

삭
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도 4a

도 4b
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도 5

도 6
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도 7
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도 8

도 9
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도 10

도 11

삭
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