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요약ˇˇ 본 논문은 적외선센서를 이용한 사용자의 손동작 패턴 검출에 관한 연구이다. 사람의 

움직임 패턴을 파악하기 위해, 카메라를 이용하여 실시간 영상을 획득하는 방법과, 가속도센서 및 

자이로스코프를 이용한 사용자의 모션검출에 관한 연구가 활발히 진행되고 있다. 하지만 이러한 

기존의 연구들은 사용자의 모션을 검출하기 위해 고가의 장비와 이를 운용하기 위한 고성능의 

모션처리기가 필요하다. 또한 조명이나 피부색, 센서의 정밀도에 따른 모션검출의 한계가 있다.  

본 논문은 적외선센서를 이용하여 사용자의 손동작을 간편하게 검출할 수 있는 방법에 대한 

연구로써, 적외선센서를 가로▪세로 형태로 배치한 기구부와 이를 제어하기 위한 센서보드를 

이용하여 사용자의 손동작을 검출한다. 또한 보다 정확한 손동작 검출을 위해 사용자 손동작을 

패턴단위로 구분하고, 센서의 감지순서와 감지시간 차이를 이용하여 분류한 손동작 패턴을 매칭 

시키는 방법을 제안한다. 본 연구의 결과는 이동로봇이나 컴퓨터 어플리케이션을 직접 제어하는 

것으로 그 효용성을 검증한다. 컴퓨터 어플리케이션은 웹 기반의 지도 검색 프로그램인 구글어스를 

사용한다. 

 

Abstractˇˇ This paper proposes a hand posture recognition with pattern-matching 

method, embedding a simple paradigm using an Infrared sensor array. Our pattern-

matching based hand posture recognition is specification supports fun and the user 

experience when communicating between humans and telecommunication devices, 

including robots. Our non-contact type input device (IR-Sensor Array) transmits 

commands to control mobile robots. It can also control Google Earth’s map searching 

programs, and other applications. 

 

핵심어:  Hand posture recognition, IR-Sensor, Human-Computer Interaction 

 

 

 

본 연구는 정보통신부 및 정보통신연구진흥원의 대학 IT 연구센터 지원사업의 연구결과로 수행되었음 (IITA-2008-(C1090-0801-0046)) 

*송태훈 : 성균관대학교 정보통신공학부; e-mail: thsong@ece.skku.ac.kr 

**정순묵, 정현욱, 권기호 : 성균관대학교 정보통신공학부; e-mail: kuni80@ece.skku.ac.kr, hsis6@naver.com,

khkwon@yurim.skku.ac.kr 

***전재욱 : 성균관대학교 정보통신공학부; e-mail: jwjeon@yurim.skku.ac.kr 

�H�C�I�2�0�0�9� 학술대회

�4�3�2



1. 서론 

통신기술의 발전과 집적기술의 발전으로 예전에는 

생각할 수 없을 만큼 많은 컴퓨터가 우리 주변에 존재하는 

시대에 우리는 살고 있으며, 다가올 미래에는 지금보다도 

더 많고 다양한 형태의 컴퓨터를 포함한 정보가전기기가 

우리 주위에 채워지고 존재하게 될 것이다. 정보통신 및 

회로집적 기술과 더불어 사람과 정보가전기기를 포함한 

컴퓨터와 상호의사소통 하는 Human-Computer 

Interaction(이하 HCI) 학문에 대한 관심이 점점 더 

높아지고 있다[1]. HCI 는 다양한 기반 기술을 포함할 뿐만 

아니라, 철학, 사회학, 인간공학 등 사람과 철학, 이를 

담고 있는 사회 전반에 대한 정보를 바탕으로 하는 

학문이라 할 수 있다[2]. ‘어떻게 하면 사람이 쉽고 

편하게 컴퓨터 시스템과 상호 작용할 수 있는가에 관한 

학문’이란 SIGCHI 의 정의에서 볼 수 있듯이 HCI 는 

사람과 컴퓨터간의 의사소통을 보다 자연스럽고 편리하게 

도울 수 있는 방법을 제 1 의 연구 목표로 한다. 아울러 

컴퓨터를 사용하는 사용자에게 즐거움과 감성을 자극할 수 

있는 방법을 함께 모색하는 연구들이 활발하게 진행되고 

있다[3-4]. 

본 논문은 적외선센서를 이용하여 사용자의 손동작을 

간편하게 구할 수 있는 방법에 대한 연구로써, 적외선센서를 

어레이 행태로 배치한 기구부와 이를 제어하기 위한 

센서보드를 이용하여 사용자의 손동작을 검출한다. 본 논문은 

적외선센서를 이용한 입력방식에 관한 연구[5]의 연장으로써, 

기존에 진행된 위치기반 입력방식에 대한 연구를 손동작의 

패턴화를 통한 사람과 컴퓨터간의 인터렉션 방법으로 확장한 

연구이다. 손동작의 패턴화란, 사람의 손동작을 보다 

단순화하는 작업으로, 사용자 손동작을 패턴단위로 구분하고, 

센서의 감지순서와 감지시간 차이를 이용하여 분류한 손동작 

패턴을 매칭 시키는 방법을 제안한다. 본 연구의 결과는 

이동로봇이나 컴퓨터 어플리케이션을 직접 제어하는 것으로 그 

효용성을 검증한다. 컴퓨터 어플리케이션은 웹기반의 지도 

검색 프로그램인 구글어스를 사용한다. 

2. 적외선센서 어레이 

적외선센서를 이용한 손동작 패턴 인식 장치의 기구부는 

총 20 개의 SHARP 社의 GP2D120 적외선센서를 

가로▪세로 5 x 4 의 어레이 형태로 배치하여 사람의 

손동작을 센서의 감지순서와 센서간의 감지 시간차를 

이용하여 판단한다 (그림1). 

 

 

 

 

 

 

그림 1. 적외선센서 어레이 

 

 

 

 

 

 

 

 

그림 2. 적외선센서 인터페이스 회로 구성도 

 

 

 

 

 

 

그림 3. 적외선센서 인터페이스 보드 

3. 적외선센서 인터페이스 보드 

적외선센서의 거리값은 아날로그 형태로 출력되며, 약  

0.4V ~ 3.0V 사이의 전압으로 출력된다. 센서의 거리값을 

디지털로 변환하기 위해 8bit ADC 8 개가 내장된 

ATMEL 社의 Atmega128 (이하 AVR)을 사용한다. 본 

연구에서는 수행하는 역할에 따라 AVR 을 Master AVR 과 

Slave AVR 로 구분하여 정의하였으며, Slave AVR 은 최대 

8 개의 적외선센서를 인터페이스 할 수 있고, 동시에 

8 개의 초음파센서를 인터페이스 할 수 있다(본 연구에서는 

초음파 센서는 사용하지 않는다). Master AVR 은 4 개의 

Slave AVR 을 통제하여 적외선센서 인터페이스 작업 

수행을 계획하고, 디지털화된 적외선센서의 값을 RS-

232C 를 이용하여 115200bps 의 속도로 외부 컴퓨터에 

획득한 센서의 값을 전달하는 역할을 수행한다. Master 

AVR 과 Slave AVR 간의 통신은 Serial Peripheral 

Interface(이하 SPI) 통신 프로토콜을 사용한다 (그림 2-3). 

4. 손동작 인식을 위한  전략 

사람의 손동작을 인식하기 위한 과정은 매우 복잡하고 

어려운 일이다. 따라서 사람의 손동작을 있는 그대로 

인식하려는 기존의 노력과 차별화되는 방법을 본 절에서 

설명한다. 

사람의 손동작 인식을 위한 전략은 다음과 같은 3 단계를 

통해 인식할 수 있다. 

단계 1: 사용자가 자주 사용하는 손동작을 정의한다. 

(예 　 오른쪽으로 이동, 왼쪽으로 이동, 대각방향으로 

이동, 시계방향으로 이동, 반 시계방향으로 이동 등.) 
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단계 2: 정의된 사용자 손동작 패턴을 생성 한다. 

(설명 - 손동작을 패턴화 하는 과정에서 중요한 사항은 

센서의 배치를 고려하여 센서의 인식순서 및 인식시간을 

고려한다는 점이다. 정의된 패턴은 테이블형태로 저장되며, 

저장된 테이블은 사용자의 손동작 입력을 판단하는 

기준으로 사용된다) 

 

단계 3: 패턴 매칭을 통해 사용자 손 동작을 인식한다. 

(설명 　 정의된 패턴테이블을 이용한 손동작 인식은, 

손을 감지한 센서들을 영역으로 간주하고, 이 영역의 

무게중심을 계산한 후, 무게중심점의 이동 패턴을 정의된 

패턴과 비교하여, 일치하는 방향을 사용자가 이동한 

방향으로 간주 한다. 

 

5. 패턴 생성 및 매칭 

5.1 시간에 따른 손 위치 검출 

 손동작을 인식하기 위해 사용자의 손 위치를 검출해야 

한다. 그림 4 는 손을 오른쪽 방향으로 이동시켰을 때 

임의의 시간(T1, T2, T3)에 적외선센서 어레이가 손의 

위치를 감지한 결과이다. 손동작 인식을 위한 위치 검출은 

총 3 회에 걸쳐 측정함으로써 손의 위치 및 방향 정보를 

얻을 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

그림 4. 시간에 따른 손 위치 검출 예(오른쪽으로 이동) 

 

 

 

 

 

 

 

그림 5. 손동작 패턴 측정 예 

 

5.2 손동작 패턴 측정 

 적외선센서 어레이가 총 3 회 동안 측정한 손의 위치(그림 

4)는, 각각을 손 위치검출 영역으로 표현할 수 있으며, 

이들 영역의 무게중심에 해당하는 좌표를 임의의 시간(T1, 

T2, T3)에 측정한 손의 위치로 간주한다. 그림 5 는 손동작 

패턴을 측정하는 예로, 손이 검출되기 시작한 시간 T1 에 

손을 감지한 센서들이 위치한 영역의 무게중심 좌표를 T1 

에 측정된 손의 위치로 간주 한다. 마찬가지로 T2 와 T3  

에 측정된 감지영역의 무게중심 좌표를 구한 후 T1 과 T2 

사이를 하나의 선분(Line1)으로 간주 하고, T2 와 T3사이도 

하나의 선분(Line2)으로 표현할 수 있다. 

시간 T1, T2, T3  동안 측정된 손의 위치는 Line1 과  

Line2, 두 개의 선분으로 표현할 수 있으며, 각 선분이 

진행하는 좌표의 방향을 이용하여 X 축과 Y 축 좌표의 

부호{1, 0, -1}를 결정할 수 있다. 그림 5 의 Line1 은 

Y 축의 좌표는 변화지 않는 상태에서 X 축의 양의 

방향으로 진행한 것을 알 수 있고, 마찬가지로 Line2 또한 

Line1 과 같은 진행방향임을 알 수 있다. 따라서 T1, T2, T3  

동안 측정된 세 개의 무게중심 좌표로 두 개의 선분(Line1, 

Line2)을 만들 수 있으며, 각각의 선분은 X-

Y 좌표평면상에서 손의 진행방향을 파악할 수 있다. 

X-Y 좌표 평면상에서 선분의 진행방향에 따라, 선분이 

양의 방향으로 진행하면 ‘1’, 음의 방향으로 진행하면 

‘-1’, 그렇지 않고 좌표의 변화가 없으면 ‘0’으로 

표현함으로써 Line1 과 Line2 의 진행방향을 x, y 의 

증분을 대변하는 패턴으로 표현할 수 있다 (표 1)(그림 6). 

 

표 1. 이동방향에 따른 패턴 테이블 
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그림 6. 이동방향에 따른 패턴 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

그림 7. 이동방향에 따른 패턴 

 

 

표 2. 시계방향 회전에 따른 패턴 테이블 

 

 

 

 

 

 

표 3. 반 시계방향 회전에 따른 패턴 테이블 

 

 

 

 

 

6. 응용사례 및 결론 

 
 

그림 8. 적외선센서 어레이를 이용한 손동작 검출 응용 

 

본 논문에서 제안한 손동작 검출 방법으로 구글어스를 

제어하기 위한 손동작 패턴: Up, Down, Left, Right, 

Rotation 등을 이용하여 구글어스 제어에 사용한 예를 그림 

8 과 같이 볼 수 있다. 

 제안한 손동작 검출 방식은 정교한 손동작을 인식하는데 

한계를 가지고 있으나, 사용자의 의사를 표현하는데 

자유로운 손동작을 인터페이스에 활용하기 위해 

검출방식을 단순화 시켰고, 검출에 필요한 모션처리기를 

간략화 할 수 있는 장점이 있다고 판단된다. 
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