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요       약
 본 논문에서는 3D Skeleton Model로부터 획득된 관절 정보를 이용하여 제스처를 인식할 수 있는 방

법을 제안한다. 사람의 신체 크기나 비율은 다르더라도 구조는 같다는 사실을 바탕으로, 관절과 관절

이 이루는 각도를 이용해 제스처를 인식한다. 몇 가지 제스처를 선정한 뒤, 실험을 통해 제안한 방법

의 인식률을 측정해 보았다. 또한 동적 제스처 인식을 위한 기초를 다지기 위해 이동 방향과 이동 거

리, 이동 위치를 측정하는 실험을 해 보았다.

1. 서론

   기술이 발전해 나감에 따라 전자 기기들의 크기와 무

게는 줄어들어 휴대가 용이해 졌으며, 조작 방법은 사용자

가 어렵지 않게 쓸 수 있도록 간편하게 발전하였다. 하지

만 휴대성과  불구하고 특정 기기를 필요로 하는 것은 사

용자에게 불편함으로 인식되고 있다. 이러한 사용자들의 

요구에 맞춰 발전한 기술 중 하나로 제스처 인식(Gesture 

Recognition)을 꼽을 수 있다. HCI(Human-Computer 

Interface)에 속하는 이 기술은 별다른 입력 장치 없이 카

메라로 촬영한 영상에서 사람의 자세나 행동을 인식하여 

동작하는 기술을 말한다[1].

   기존의 방법들을 살펴보면 사람의 신체 중 제스처를 

판단할 기준을 가진 부분을 찾아내 특징 추출 및 제스처 

패턴 모델링을 통해 제스처 인식을 했었다. 그러나 기술이 

발전함에 따라 깊이 카메라를 통해 사람의 관절 정보를 

추적해 사람의 골격을 특정할 수 있는 방법이 나오면서 

신체 부분을 특정하고 자세를 추측하는 어려움을 덜 수 

있게 되었다[2][3].

   본 논문에서는 이렇게 얻어진 골격 정보를 토대로 제

스처 인식을 할 수 있는 방법을 제안한다. 

2. 본론

   본 논문에서는 제스처 인식을 실험하기 위해 키넥트

(Kinect)가 제공하는 NUI API를 사용해 3D 스켈레톤 모

델(Skeleton Model)을 얻었다. 키넥트의 스켈레톤 모델로

부터 얻을 수 있는 관절정보는 총 20가지이다.

   각 관절 정보는 x, y, z의 좌표 정보를 담고 있다. 본 

논문에서는 이 정보를 토대로 사용자가 어떠한 제스처를 

취하고 있는지를 파악할 것이다.

3. 제안하는 제스처 인식 방법

   신체의 크기나 비율은 사람마다 차이를 가지고 있지만 

관절의 연결 순서는 모든 사람에 있어 동일하다. 인접한 

두 개의 관절을 선택해서 그 관절들 사이의 방향 벡터를 

찾는다면 모든 사람들을 대상으로 자세를 판단할 수 있는 

기준을 얻을 수 있을 것이다. 본 논문에서는 양 팔의 관절

간의 방향 벡터를 가지고 판단 할 수 있는 제스처들을 대

상으로 정적 제스처에 대한 실험을 해 보았다.

   이동 궤적을 통해 동적 제스처를 구하는 이전 단계로 

오른쪽 손목 관절의 이동 정보를 받아 이동 방향과 이동 

거리를 구하는 실험을 해 보았다. 그리고 같은 방향으로 

같은 거리를 움직였을 때, 스켈레톤 모델의 정보를 기준으

로 이동 위치를 확인 할 수 있는지를 함께 실험해 보았다.

1 337.5˚ ∼  22.5˚

2  22.5˚ ∼  67.5˚

3  67.5˚ ∼ 112.5˚

4 112.5˚ ∼ 157.5˚

5 157.5˚ ∼ 202.5˚

6 202.5˚ ∼ 247.5˚

7 247.5˚ ∼ 292.5˚

8 292.5˚ ∼ 337.5˚

<표 1> xy좌표에 대한 방향 구분

4. 제스처 인식 제약 사항

   스켈레톤 모델은 카메라를 통해 받은 영상을 분석해서 

작성된 것이므로 좌표 값에 오차가 생기는 것을 완벽하게 

방지할 수 없다. 따라서 본 논문에서는 관절 사이의 방향 

벡터를 측정하는데 x, y 좌표평면을 표1의 8방향으로 나

누어 대략적인 방향으로 사용했다.
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   방향 벡터를 구할 때 사용자가 정면을 바라보고 서있

는 상태만을 생각하고 실험을 진행하였다. 또한 스켈레톤 

모델을 추출할 때 각 관절 점이 서로 겹칠 경우 오작동을 

할 가능성이 있으므로 손목, 팔꿈치, 어깨 부분을 전부 볼 

수 있도록 사용자의 키보다 조금 더 높은 높이에서 촬영 

하도록 키넥트를 배치하였다.

5. 실험

   실험을 위해 몇 가지 자세를 선정한 후, 그에 대한 스

켈레톤 모델에서 인접한 관절끼리 이루고 있는 방향 벡터

들을 얻어냈다. 그리고 미리 선정해둔 자세들을 취하고 있

는 사용자를 키넥트로 촬영하여 스켈레톤 모델을 추출한 

후, 양 팔의 관절들이 인접한 관절들과 이루고 있는 방향 

벡터들을 구한다. 이렇게 구해진 방향 벡터들을 미리 선정

해둔 제스처들의 방향 벡터 정보와 비교해서 현재 사용자

가 취하고 있는 정적 제스처가 무엇인지를 찾아낸다. 본 

논문에서는 총 12가지의 자세를 선정하였으며, 해당 자세

를 반복해 봄으로써 인식률과 오차율에 대한 데이터를 수

집했다. 이 때 제시된 제스처 모델은 거울 모드의 자세이

다.

(그림 1) 정적 제스처 샘플

(그림 2) 동적 제스처 실험

   오른쪽 손을 앞으로 쭉 내민 상태로 상하 좌우로 움직

여 이동 방향과 이동 거리를 측정하였다. 또한 좌우로 움

직일 때 오른쪽 어깨를 중심으로 원을 그려 좌측에서 움

직였는지, 우측에서 움직였는지 동적제스처를 구분하였다.

6 실험 결과

   실험 결과 3번 자세를 제외한 모든 정적 제스처에 대

해 100%의 인식률을 얻을 수 있었다. 96%의 인식률을 얻

은 3번 자세는 실험을 시작할 때 우려했던 신체가 서로 

겹쳐 스켈레톤 모델을 제대로 구해내지 못한 경우이다.

   동적 제스처의 경우 신체 안쪽으로 손을 이동하는 경

우 스켈레톤 모델이 일그러지는 현상이 정적 제스처보다 

심하게 일어나서 이동 방향과 이동 거리를 찾는데 계속해

서 인식 오류가 일어났다. 해결 방법으로는 각 관절이 서

로 영향을 크게 미치지 않는 범위에서 동작을 하는 동적 

제스처를 설정하거나 정적 제스처와 마찬가지로 신체가 

겹치더라도 정확한 스켈레톤 모델을 추출 할 수 있는 방

법이 필요할 것이다.

7. 결론

   본 논문에서는 신체의 크기나 비율과는 관계없이 관절

들이 이루고 있는 각도들을 이용해 제스처를 구분하는 방

법을 제안하였다. 이를 실험하기 위해 키넥트로 부터 3D 

스켈레톤 모델을 추출하여 인식률을 측정해 보았으며, 실

험 결과를 통해 높은 인식률을 얻을 수 있었다.

   그리고 동적 제스처 인식을 위한 준비 단계로서 몇 가

지 간단한 테스트를 통해 동적 제스처를 인식할 때 고려

해야할 점을 찾아보았다.
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