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요약  본 논문은 인간과 로봇간의 효과적인 상호작용을 위한 로봇제스쳐의 자동생성 기법을 다룬다. 이는 텍스트 정보 

만의 입력으로 의미 있는 단어에 대응되는 특정 제스쳐패턴이 자동적으로 생성되도록 하는 기법으로서 이를 위한 

사전조사로 제스쳐가 출현하는 발화시점에서의 단어수집이 우선적으로 요구되었다. 본 논문은 이러한 분석을 위해 두 개 

이상의 연속된 제스쳐 패턴을 효과적으로 표현할 수 있는 제스쳐 모델을 제안한다. 또한 제안된 모델이 적용되어 구축된 

제스쳐 DB 와 스크립트 기법을 이용한 로봇제스쳐 자동생성 방법을 제안한다. 제스쳐 생성시스템은 규칙기반의 제스쳐 

선택부와 스크립트 기반의 동작 계획부로 구성되고, 집사로봇의 안내기능에 대한 모의실험을 통해 그 효용성을 확인한다.  

 

핵심어: Script-based  Robo Ges ure Gene a ion  TTG(Tex -To-Ges ure), HMI(Human-Machine Interaction)  , t t r t , t t

 

1. 서론   

최근 등장하고 있는 휴머노이드 로봇(Humanoid robots)이

나 안드로이드 로봇(Android robots) 등은 인간과 유사한 팔

이나 머리동작으로 음성출력과 동시에 자연스러운 제스쳐를 

취함으로써 산업용로봇이나 청소로봇 등의 작업지향형 로봇

과는 인간친화적인 관점에서 차별화된 존재로 여겨지고 있다. 

로봇이 인간의 동작을 흉내 내도록 하기 위한 연구로는 연속

된 동작에 대한 주요 자세(Key-postures)가 그려진 사진 등

으로부터 각각의 관절 각들의 경유점들을 얻어낸 후 이를 추

종토록 하는 기법[1], 모션캡쳐(Motion Capture)등을 이용하

여 연속된 인간의 동작에 대한 기하학적 정보를 순차적으로 

기록한 뒤 이를 로봇에 복제하는 기법[2,3] 등을 들 수 있다. 

이러한 제스쳐 생성기법은 인간의 자연스러운 동작구현 측면

에서는 효과적일 수 있으나, 인간과 로봇간의 상호작용을 수

행할 때 예비된 시나리오가 변경될 경우 이에 대한 동작을 

재 생성하거나 재 계획해야 하는 번거로움이 따른다. 

본 논문은 음성인식 및 출력기능을 가진 휴머노이드 형태

의 로봇을 위한 제스쳐 자동생성 기법을 다룬다. 로봇제스쳐 

자동생성이란 인간과 로봇이 대화 등의 상호작용을 수행할 

때 발화-제스쳐(Speech-Gesture)간의 상관관계 등을 이용

하여 음성출력과 함께 로봇의 팔이나 머리동작, 감정표현 등

을 자동적으로 생성한다는 개념이다. 로봇의 음성은 문자정

보를 발음으로 연결시켜주는 TTS(Text-To-Speech)기술의 

발달로 텍스트 입력에 의해 비교적 쉽게 생성 가능하다[4]. 

유사한 개념을 적용하면, 음성에 동기화된 로봇제스쳐의 자

동생성을 위해서는 로봇에의 적용에 앞서 텍스트를 제스쳐로 

변환할 수 있는 TTG(Text-To-Gesture)기법에 관한 연구가 

필요하다.  

텍스트-제스쳐 변환에 관한 연구로는 컴퓨터 애니매이션

을 통한 가상 캐릭터의 립싱크(Lip-sync) 및 얼굴표정의 생

성에 관한 연구[5], 입력되는 텍스트 정보를 수화 애니메이

션으로 변환하는 수화생성 시스템에 관한 연구[6] 등을 들 

수 있다. 텍스트를 제스쳐로 변환하는 작업은 립싱크나 수화

를 생성하는 것보다 까다롭다. 입술은 기호를 발음으로 연결

시키는 주요 발음기관으로 텍스트와 밀접한 상관관계가 있으

며 수화는 교본에 따라 정해진 규칙이 있는 반면 인간의 제

스쳐는 개인의 성향, 감정상태, 청자의 지적 수준 등에 많은 

영향을 받기 때문이다. 그렇지만 어떤 단어는 제스쳐와 밀접

한 관련이 있는 경우가 있다. 예를 들어 “오른쪽” 등의 방향

을 나타내거나 “아니오” 등의 응답은 각 단어와 제스처 간의 

상관성이 높다고 볼 수 있다. 따라서 텍스트-제스쳐 변환시

스템을 구현하기 위해서는 이러한 사례분석이 우선적으로 선

행되어야 한다.  

본 논문은 제스쳐 동작을 보다 효과적으로 분석하기 위한 

제스쳐 모델을 제안한다. 또한 로봇에의 적용을 위한 스크립

트 기반의 제스쳐 자동생성 시스템을 제안한다. 제스쳐 모델

은 제스쳐 패턴의 분석을 위해 이용되고 분석결과로부터 단

어-제스쳐 DB를 구성한다. 로봇 제스쳐는 입력되는 텍스트

에 대하여 형태소 분석, 규칙기반 제스쳐선택, 스크립트기반 
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동작계획 과정을 통해 생성된다. 제안된 방법은 집사로봇에

의 적용을 위한 스크립트파일 생성결과를 통해 유효성을 확

인한다.  

본 논문의 구성은 다음과 같다. 먼저 2장에서는 제스쳐의 

종류를 살펴보고 발화-제스쳐간의 상관성 분석에 관해 기술

한다. 제 3장에서는 로봇제스쳐 자동생성 시스템에 관해 서

술한다. 제 4장은 집사로봇에의 적용방안을 설명하고 마지막

으로 제 5장에서 결론을 맺는다.   

 

2. 제스쳐의 종류 및 분석  

2.1 제스쳐의 역할 및 종류 

제스쳐는 주로 몸의 상체 앞 공간에서 상징적인 표현을 위

해 손과 팔을 움직이는 행위를 말한다[7]. 제스쳐는 대화도

중이거나 혹은 말이 전혀 사용되지 않을 때 말을 대신 할 수 

있으며 상호작용의 진행과 리듬을 조절하는 역할을 한다. 또

한 발화시 주의력을 유지시킨다거나 말에 대한 강조 또는 명

확성을 더해주기도 한다. 그뿐만 아니라 말의 내용에 특징을 

주어 상대방이 이를 잊지 않도록 해주며 그 다음에 해야 할 

말의 예보 역할을 하기도 한다[8]. 이러한 제스쳐는 각각의 

역할이나 방법에 따라 분류가 가능하며 그림 1은 이러한 제

스쳐의 종류 및 특징을 나타내고 있다.  

그림 1. 제스쳐의 종류 및 특징[8] 

 

어댑터(Adaptor)라 불리는 제스쳐는 비 의사소통용 제스

쳐로서 의사소통과는 무관하게 자신 혹은 특정 객체에 접촉

하는 행위를 의미하는데, 펜으로 귀를 후비는 등의 행위가 이

에 해당된다.  의사소통을 위한 제스쳐로는 엠블렘(Emblem), 

지시적(Deictic), 사상적(Iconic), 은유적(Metaphoric), 비트

(Beat)의 5가지로 분류할 수 있다[9]. 엠블렘은 발화와 독립

적으로 사용될 수 있는 관습적인 형식이나 의미를 나타내는 

제스쳐로서 곧바로 단어로 번역될 수 있는 특징이 있다. 지시

적 제스쳐는 실재하는 사람 또는 객체의 위치, 방향을 지시하

는 행위를 나타내며 여기에는 추상적이거나 보이지 않은 존

재를 지시하는 행위도 포함된다.  사상적 제스쳐는 말하고자 

하는 대상의 특징을 묘사하여 이를 동작으로 표현하는 제스

쳐이다. 예를 들어 TV를 말할 때 두 손으로 허공에 사각형을 

그려 보이는 행위를 사상적 제스쳐라 할 수 있다. 은유적 제

스쳐는 사상적 제스쳐와 같이 그 특징을 직접 묘사할 수 없

는 경우 제 3의 객체를 도입하여 은유적인 표현을 통해 말하

고자 하는 바를 표현하는 행위를 말한다. 은유적 제스쳐의 예

로 “잘 진행되고 있다” 의 의미로 한 손을 들어 검지손가락

을 편 채로 원을 그리며 손목을 돌리는 행위를 들 수 있다. 

마지막으로 비트 제스쳐는 화자의 의도나 특정단어를 강조하

기 위해 종종 사용되는 제스쳐로서 손을 반복적으로 두드리

는 등의 행위를 나타낸다. 

 

2.2 제스쳐 모델 및 분석전략

로봇제스쳐를 자동생성하기 위해서는 우선 발화와 제스쳐

간의 관계를 기술할 수 있어야 한다. 문헌[8]에 의하면 제스

쳐의 6가지 종류에 대한 각각의 패턴 별 의미, 관련단어 등

이 잘 정리되어 있는데 이는 충분히 본 연구를 위한 응용가

치가 높다. 그러나 제스쳐 표현은 인류 보편적인 표현이 있는 

반면 대부분의 경우 민족이나 언어 문화권 별로 달리 표현되

는 경우가 많다[10]. 따라서 한국인의 정서에 맞는 제스쳐의 

패턴을 추출하고 각 패턴과 의미를 관계 짓는 것이 한국인에 

맞는 제스쳐를 가장 잘 표현할 수 있을 것이다. 그러나 국내

의 발화-제스쳐 관계가 잘 정리된 문헌은 찾아보기가 쉽지 

않다. 따라서 본 논문에서는 일반적인 화제를 다루는 TV토

크쇼를 통해 발화와 제스쳐 관계를 분석하고자 한다. 

McNeill은 제스쳐가 취해지는 형상을 상세히 기술할 수 있는 

제스쳐 코딩 전략(Gesture coding scheme)를 제안하고 이를 

이용하여 제스쳐의 유형을 분류하는 연구를 수행하였다[11]. 

그러나 이 표현 방법은 단일 생성되는 제스쳐의 상세한 표현

은 가능하나 두 개 내지 세 개로 표현되는 연속된 제스쳐 표

현은 어려움이 있다. 따라서 본 논문은 기본제스쳐, 부가제스

쳐, 최종제스쳐의 3단계로 표현 가능한 제스쳐 모델을 제안

한다. 제안된 제스쳐 모델은 분석이 쉽고 TV토크쇼를 통해 

수집된 총 86가지의 발화-제스쳐 표본 중 “흘러가다-물결모

양제스쳐” 등을 제외한 84개 표본의 제스쳐 표현이 가능하였

다. 또한 이 제스쳐 모델은 로봇에의 응용 시 동작에 따라 순

차적으로 분류되어 있어 구현이 용이한 장점이 있다. 그림 2

는 본 논문에서 제안한 제스쳐 모델을 나타낸다. 제스쳐 모델

의 첫 번째 단계는 기본제스쳐(BG)를 기술하는 것으로 어떤 

손이 사용되어(H) 어떤 형상의 팔 동작을 취하는지(Gs, Gt)를 

나타낸다.     

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

그림 2. 제안된 제스쳐 모델의 구조 
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여기서 Gs 와 Gt는 각각 측면과 윗면에서 바라본 형상들

의 집합을 나타낸다. 각각의 제스쳐 패턴은 그림 3과 같다. 

여기서 SA는 팔이 머리를 지시하고 SB는 가슴에 손을 대는 

동작을 나타내며 TE의 경우에는 손을 교차시키는 행위를 나

타낸다. 최종적인 형상은 두 가지 각도에서 바라본 동작의 조

합결과로 얻어지게 된다. AG는 기본제스쳐 후 나타나는 부가 

제스쳐로 여기에는 절대적인 위치보다는 상대적인 움직임을 

나타낸다. 즉, 기본위치에서 어떤 손을, 어떤 방법으로, 어느 

방향으로 동작하는지를 기술한다. 마지막 항목인 FM은 두 

번째 제스쳐가 취해진 후 나타나는 최종동작을 의미한다. 일 

예로 “보다 높은 하늘”을 말하면서 제스쳐를 취하면 두 손을

(2H) 이용하여 가슴위치에 손을 뻗는(SD, TC) 기본동작이 

먼저 취해지며 이어서 두 손(2H)을 위쪽방향(U)으로 이(T)동

을 하고 그 상태를 유지(N)한다. 이를 기호화 하면 ((2H, SD, 

TC), (2H, T, U), N))으로 표현할 수 있다.  

 

2.3 발화-제스쳐 분석결과

제안된 제스쳐 모델을 이용하여 사회자 2명과 여자 게스트 

1명이 출연하는 TV토크쇼(25분 분량)에서 게스트 1명에 대

한 총 86장면의 발화-제스쳐 데이터를 수집하였고 제스쳐 

모델로 표현이 가능한 84표본에 대한 통계적 분석을 시행하

였다. 표 1은 수집된 데이터의 패턴 별 분류결과를 나타낸다.

이 결과에 의하면 피험자는 SD 와 TC 제스쳐(손을 가슴 앞 

으로 뻗는 제스쳐)를 가장 많이 취했으며 이 때 왼손보다는 

 

표 1. TV토크쇼의 제스쳐 패턴 별 분류결과  

항목 패턴 별 발생빈도 

H RH(44%), 2H(38%), LH(18%) ,   

Gs 
SD(49%), SF(18%), SE(15%), SC(10%), SB(7%), 

SA(1%)  
BG 

Gt TC(58%), TB(20%), TA(6%), TD(6%), TE(2%) 

AH RH(56%), 2H(34%), LH(9%) 

MM T(72%), R(13%), B(9%), C(3%) AG  

MD R(49%), L(19%), F(16%), D(9%), U(3%), B(1%) 

FM N(49%), B(38%), R(13%) 

오른손이나 양손을 선호하여 제스쳐를 취하는 경향이 있음을 

알 수 있다. 또한 부가제스쳐 없이 기본제스쳐만을 취하는 경

우는 62%에 달했고 한 동작 이외에 동적으로 제스쳐가 취해

지는 경우는 38%로 조사되었다. 표 1에서 AH, MM, MD, 

FM항목은 추가적인 제스쳐가 있을 경우의 조건부 확률에 대

한 백분율을 나타낸다.  

수집된 제스쳐-발화 표본을 발생빈도수 별로 분류한 결과 

46개의 제스쳐 패턴을 얻을 수 있었다. 여기서 1회씩 나타나

는 제스쳐 패턴을 제외하여 22개의 제스쳐 패턴을 추출하였

다. 표 2는 각 패턴 별로 발생빈도수가 많은 순으로 분류한 

후 추출한 상위 4개의 제스쳐 패턴과 이와 관련된 단어들을 

나타내고 있다. 여기서 ((H, SD. TC), AG, N)는 이차적인 제

스쳐가 발생하는 모든 경우에 대한 패턴을 나타낸다. 이는 전

체 제스쳐 발생의 20%에 달하며 발화예제를 보면 “한번도”, 

“각자”, “빨리”, “아무리”,“절대로”, “왜” 등의 뒷단어를 강조

하는 부사 단어들이 눈에 띤다. 이 제스쳐는 비트 제스쳐, 손

목을 돌리는 등의 이차적인 제스쳐가 발생하는 경향이 많았

다. 또한 이 제스쳐 패턴에서 부가제스쳐 없는 ((H, SD, TC), 

N, N)패턴에서도 강조의 기능을 하는 단어가 출현하는 경우

가 많았는데, 이는 SD와 TC가 조합된 제스쳐 패턴은 강조의

미를 가지는 단어와 밀접한 연관성이 있음을 의미한다. ((H, 

SF, TC), N, N)의 패턴은 주로 한 손을 이용하여 자신의 몸 

앞으로 손목을 약간 굴리며 팔을 가볍게 뻗고 이차적인 제스

쳐가 나타나지 않은 행위에 해당된다. 이 패턴에서는 문맥상 

“~하는” 의 행위를 암시하는 단어들이 다수 나타났고 “그것

을”, “다른 것” 등의 추상적인 대상을 지시하는 경향이 있었

다. 또한 가슴에 손을 대는 SB패턴은 자신을 지칭하거나 심

정의 상태 등을 의미하는 단어들과 연관성이 높았다. 즉 이러

한 결과는 제스처 공간 내에 존재하는 패턴들은 발화 중에 

사용되는 특정 단어의 의미나 기능 등과 밀접한 관련이 있음

을 보여주고 있다.  

 

표 2. 제스쳐 패턴 별 발화예제  

제스쳐 패턴 관련 단어 예  

((H, SD, TC), AG, FM) 

(20%) 

이것 좀 먹어라 하고, 한번도, 각자 나름대로, 얘가

빨리 또 기운을, 근데 원망 안하덴데, 아무리 

열심히 하셔도, 100 퍼센트 다 가야, 가정 외에 

다른 일을, 절대로 할 수가 없어요, 왜 너 이 

시간에... 

((H, SF, TC), N, N)  

(17%) 

얘들이 편식하고 안먹어서, 항상 그렇게 좀 

푸싱을 하는, 왜냐하면 그것을 받아주고, 그냥 

뒤도 안돌아보고, 일도하고 , 학생들 가르치고, 

어떤 다른거, 만나는 인연들도... 

((H, SD, TC), N, N) 

(9%) 

그런데, 예를 들어서 남편에게, 100 퍼센트가 

있다면, 적극적, 찬성, 지지, 이런 거 해서 싫어할, 

옛날에는 뭐 100 일 1 주년 5 주년

((H, SB, Gt), AG, N) 

(7%) 

나, 엄마로서 느낌을, 저한테 서운해, 이해를 

해줘야, 서로가 상대를 읽어가기가, 준비를 해야 

 

3. 로봇 제스쳐 자동생성 시스템 

로봇제스쳐 자동생성 시스템은 텍스트정보를 입력 받아 

의미 있는 단어를 찾아 이에 관련된 제스쳐를 선택하여 음성

출력과 함께 로봇의 팔과 머리 등의 동작제어를 수행토록 하

는 시스템이다. 그림 3은 시스템의 전체 구성을 나타내는 것

으로 시스템은 크게 제스쳐 DB를 활용한 규칙기반의 제스쳐 

선택부와 스크립트 기반의 동작 계획부로 구분된다.  

SA SB SC

SD SE SF

TA

TB

TC

TD

TE

Side view Top view

 

그림 3. 기본 제스쳐의 구분방법 
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그림 4. 로봇 제스쳐 자동생성 시스템의 구성 

 

제스쳐 생성부는 동작 제어부에 입력되는 스크립트 문서

에 제스쳐코드를 삽입하는 모듈이다. 제스쳐 코드는 사전에 

수집한 제스쳐 DB를 통해 단어의 앞에 삽입된다. 제스쳐 DB

는 개념-단어-제스쳐의 구조로 구성되어 있으며 여기에 사용

된 단어들은 2장에서 논의된 분석결과로부터 얻어졌다. 제스

쳐 패턴에 대응되는 각각의 단어들을 일차적으로 분류하였고, 

이어 이와 유사한 단어들을 추가하여 제스쳐-단어 DB를 구

축하였다. 분석결과로부터 얻어진 의미 있는 제스쳐의 총 패

턴 수는 22가지로, 여기에 사용되는 단어는 수집된 84개의 

단어와 강조, 행위, 양, 지시 등의 의미분류를 통해 얻어진 

10개의 개념 집합에 16개의 단어를 추가하여 총 100개의 단

어가 DB에 수록되었다. 표 3은 제스쳐-단어 DB구성을 간략

히 나타내고 있다. 

 

표 3. 개념 별 단어-제스쳐 DB의 구성  

개념 단어구성 제스쳐 패턴 

긍정  빨리, 각자 ((RH, SD, TC), N, N) 
강조 

부정 한번도, 절대로 ((RH,SD,TC), (RH,T,L), B) 

행위  ~하고, ~하는 ((LH, SD, TC), N, N) 

긍정  큰, 넓게 ((2H, SD, TB), N, N) 
양 

부정 작게, 좁은  ((2H, SD, TD), N, N) 

지시  오른쪽 ((RH, SE, TB), N, N) 

 

또한 한국어의 경우 어미 변화 등의 형태변화가 많으므로 

이에 따른 데이터 손실을 줄이며 단어의 확장성을 위해 형태

소 분석기를 이용하였다. 예를 들어 단어 제스쳐 DB에 사용

되는 “넓게” 와 유사한 단어가 입력될 경우 이들의 형태소 

분석결과와 DB에 포함된 단어의 고유의 의미가 같으면 이에 

해당되는 제스쳐패턴을 선택하도록 한다. 다음은 “넓게” 의 

유사단어들과 형태소 분석 결과를 나타낸다. 여기서 “AJ”, 

“EM”, “SY”는 형용사, 어말어미, 부호를 각각 나타낸다[12].  

넓고       넓/(AJ) + 고/(EM) 

넓은       넓/(AJ) + 은/(EM) 

넓다       넓/(AJ) + 다/(EM) + ./(SY) 

넓어       넓/(AJ) + 어/(EM) 

동작 계획부에서는 로봇이 보다 자연스러운 동작을 할 수 

있도록 동작 시나리오에 따라 적절한 시점에서 팔, 머리, 이

동 등의 동작명령을 생성한다. 동작제어 부에는 이러한 동작

명령이 음성출력에 동기화 될 수 있도록 텍스트파일 형태의 

입력방식이 이용되었다. 입력되는 텍스트 파일의 형식은 구

분자 등의 정해진 규칙을 적용하여 음성출력을 위한 텍스트

와 동작명령을 구분하였고, 각각 동작명령에 관련된 태그

(Tag)들이 기록된다. 동작제어 부에 내장된 파서(Parser)는 

입력된 스크립트 문서를 특정 이벤트 또는 시간에 따라 액션

테이블(Action table)을 작성하는 기능을 수행하며, 액션테이

블에 기록된 제어명령들이 음성과 함께 순차적으로 출력된다.  

 

4. 모의실험 

4.1 대상 로봇시스템 

집사로봇[13]은 노약자 및 장애인을 대상으로 개발된 서

비스 로봇으로서, 사용자와 함께 거주하며 기본생활을 돕는 

물리적 보조역할을 수행하거나 대화 등을 통한 정신적 보조

역할을 수행한다. 또한 주거공간에는 사용자의 편의를 위한 

보조로봇시스템과 다양한 가전기기들이 위치해 있는데, 이들

의 종류가 많을 뿐 아니라 그 조작방법이 쉽지 않은 경우가 

대부분이다. 집사로봇은 이러한 장치와 사용자간의 매개체의 

역할을 수행하는데, 사용자의 간단한 명령만을 입력 받은 로

봇은 복잡하고 다양한 장치들을 순차적으로 작동시키는 역할

을 수행한다. 로봇은 음성인식 및 TTS기능을 내장하고 있어 

사용자의 명령을 지시 받을 수 있으며, 음성기능이 학습시스

템, 감정모델 등과 연계되어 있어 경우에 따라 사용자와의 인

터페이스 및 정보전달의 수단으로 이용된다. 집사로봇의 학

습시스템은 주위의 온도, 습도, 조도 등의 환경정보와 선호하

는 TV채널, 온도조절 상태 등의 사용자의 생활패턴을 지속

적으로 관측하고 학습한다. 또한 이러한 학습결과를 통해 서

비스를 수행할 때 사용자의 의도분석에 따른 능동적인 작업

을 결정한다. 감정모델은 학습시스템을 통해 얻어진 결과를 

토대로 눈, 머리, 팔 동작 등에 의해 감정의 표현을 결정한다.   

집사로봇은 머리, 몸통, 팔로 구성된 서비스로봇 시스템이

다. 머리 부는 팬/틸트의 2자유도의 구동부를 가지고 있어, 

사용자를 응시하거나 “예”, “아니오” 등의 머리동작을 통해 

사용자와의 친화적인 상호작용이 가능하도록 설계되었다. 머

리 상단 부에는 초음파신호의 수신부가 장착되어 있다. 이는 

로봇의 활동공간에 장착된 10개의 초음파 송신부로부터 주기

적인 신호를 받고, 이를 거리로 환산한 후 삼각측량법에 의해 

로봇의 위치추정 용도로 활용된다. 눈 부에는 LCD디스플레

이가 장착되어 있으며 로봇의 감정모델을 통해 9가지의 감정 

중 하나의 감정을 눈동자 애니메이션으로 보여준다. 몸통 부

는 바퀴구동형 이동장치 및 초음파센서가 장착되어 있다. 로

봇은 위치인식 기능과 활동공간에 대한 환경지도를 내장하고 

있으며, 장애물 감지 및 회피기능과 자체 경로계획기능을 통

해 스스로 지정된 곳으로의 이동기능을 수행한다. 가슴 부에

는 특정 객체를 인식하거나 추적기능을 가진 스테레오 비젼

시스템이 장착되었다. 또한 로봇은 각각 6개의 구동 자유도

와 그리퍼로 구성되어 있는 두 조의 팔을 가지고 있으며, 이

를 통해 로봇은 특정 위치의 물건을 집거나 사용자와의 상호

작용을 위한 제스쳐를 취하는 기능을 수행한다. 집사로봇의 
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하드웨어 시스템은 모듈화로 구성되어 중앙제어장치와 CAN 

(Control Area Network)을 통해 데이터를 송수신 할 수 있

도록 설계되어 있다.  

 

 

그림 5. 집사로봇의 하드웨어 구성 

 

4.2 실험결과 및 검토 

 집사로봇의 기능 중에 주거공간에 위치한 다양한 로봇시

스템을 소개하는 시나리오기반의 동작시퀀스가 예비되어 있

다. 모의실험은 안내대본의 일부를 제스쳐 자동생성 시스템

에 입력한 후 중간과정인 제스쳐 선택 부에서 제스쳐코드가 

텍스트에 어떻게 삽입되는지를 알아보는 것으로 하였다. 제

스쳐코드는 구현 상의 간략화를 목적으로 2장에서 설명한 제

스쳐 표현법에서 괄호와 쉼표가 생략되어 표기된다. 또한 제

스쳐가 없다는 의미인 ‘N’역시 생략되었는데, 예를 들어 

((LH, SC, TC), N, N)을 제스쳐 코드로 바꾸면 <LHSCTC>

로 표기된다. 로봇의 동작 계획부는 입력되는 스크립트파일 

정보를 로봇의 각 하드웨어에 순차적인 제어명령을 분배하는 

역할을 하며, 이는 기록된 태그정보와 일대 일 매핑관계가 성

립하므로 이 과정은 생략하기로 한다. 다음은 테스트를 위한 

주거공간 안내시나리오의 첫 부분을 나타낸다.  

 

 “안녕하세요. 지능형 주거공간에 오신 것을 환영합니다. 저

는 이곳을 관리하는 집사로봇 조이입니다. 그럼 지금부터 안

내를 시작하겠습니다.”  

 

 

그림 6. 제스쳐 선택부의 출력파일  

 

제스쳐 선택기에 안내스크립트를 입력한 결과 그림 6과 같은 

출력을 얻었다. 출력파일을 확인한 결과 문장 중에 “~하다”, 

“저는”, “이곳을”, “지금부터” 의 단어에서 4가지 제스쳐 패

턴이 각각 생성되었다. <RHSFTC>는 오른손을 가볍게 앞으

로 뻗는 제스쳐 동작을 나타내며 <RHSB>는 오른손을 가슴 

가까이 위치시키는 동작을 나타낸다. <RHSETCRHTR>은 오

른손을 앞으로 뻗은 상태에서 다시 오른손 끝이 오른쪽으로 

이동하는 동작을 의미하고 <RHSDTC>는 손을 가슴위치로 

올리는 동작을 나타낸다. 모의실험 결과 제스쳐 패턴이 모두 

오른손을 이용하는 데 이는 DB를 구축할 때 사용된 제스쳐 

패턴이 오른손을 사용하는 사용자를 대상으로 얻어졌으며 그 

결과 분류과정서 왼손을 사용한 “행위” 패턴은 22개의 제스

쳐 패턴에서 제외되어 있었기 때문이다.  

 

5. 결론

인간-로봇간의 상호작용 시 로봇의 제스쳐동작은 보다 명

확한 의미전달의 역할을 하면서 인간에게 심리적으로 친근한 

모습으로 다가설 수 있는 매개체가 될 수 있다. 본 논문에서

는 이러한 개념을 로봇에 적용하기 위한 방법으로 텍스트 입

력에 의한 자동 제스쳐생성방법을 다루고 있으며 구체적으로  

첫째, 두 개 이상의 연속된 제스쳐를 효과적으로 표현할 

수 있는 제스쳐 모델  

둘째, 텍스트-제스쳐 변환 기능을 가진 스크립트 기반의 

로봇제스쳐 자동생성 방법  

을 제안하였다. 이에 제안된 제스쳐 모델이 84/86의 제스쳐

패턴을 표현할 수 있었고, 기존의 방법에 비해 연속된 제스쳐 

동작의 분석이 가능하였다. 또 제안된 제스쳐 자동생성 방법

은 집사로봇의 안내대본을 입력한 결과 의미 있는 단어에 대

한 제스쳐 코드가 생성됨을 확인하였다. 그러나 제스쳐 DB가 

한 명의 피험자로부터 얻어졌기 때문에 제스쳐 표현이 보편

적이지 못하며 제스쳐 DB에 수록된 단어의 개수가 적어 표

현상의 한계가 있었다. 따라서 추후의 연구로 이러한 한계를 

보완하고 단어-제스쳐간의 상관관계의 학습법 등 보다 신뢰

성 있는 제스쳐 생성에 관한 연구를 수행할 계획이다. 본 논

문에서 제안한 기법은 구체적으로 인간과 로봇간의 의사소통 

시 보다 친화적이며 효과적인 상호작용에 기여할 수 있을 것

이라 기대된다.  
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