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요 약

본 논문에서는 Kinect 센서를 사용하여 인체의 특정 동작들을 감지하여 휴머노이드 로봇을 제어하

는 방법을 소개한다. Kinect 센서의 depth 센서의 출력을 처리하여 인체의 각 joint 부분을 나타내는

인체 모형을 완성하였다. 인체 모형의 각 부분의 거리 및 각도를 계산하여 특정 동작을 검출하였으

며 로봇에게 제어 명령을 블루투스 무선통신을 사용하여 전송한다.

ABSTRACT

This paper introduces a new method that controls a humanoid robot detecting a human

motion using a Kinect sensor. Processing the output of a depth seneor of the Kinect sensor, we

build a human stick model which represents each joint of human body. We detect a specific

motion by calculating the distance and angle between joints. We send the control message to the

robot using Bluetooth wireless communication.
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Ⅰ. 서 론

Kinect는 마이크로소프트사 소유의 Microsoft

Game Studios의 소프트웨어 기술과 이스라엘의

PrimeSense사의 range camera 기술이 결합되어

탄생되었다. Kinect 센서는 3차원 공간에서 사람

이나 물체의 움직임을 추적하는 적외선 projector

와 카메라를 사용하고 특정 동작을 인식해서 전

자장치를 손을 직접 사용하지 않고도 제어할 수

있게 해준다. Kinect 센서는 RGB 카메라, depth

센서, 다중 배열 마이크로폰 등으로 구성되며 3차

원 motion capture, 얼굴인식, 음성인식 등의 기

능을 제공한다 [1].

Depth 센서는 적외선 laser projector, 흑백

CMOS 센서로 구성되며 일반적인 광 조건에서 3

차원 화상데이터를 캡처할 수 있다. 감지 범위는

조절이 가능하며 가구 등의 장애물이 있는 환경

에서 자동으로 센서의 감도 조절이 가능하다.

Kinect의 frame rate는 해상도에 따라 초당 9Hz -

30Hz를 갖는다. Dept 센서의 해상도는 640 x 480

pixels 이며 11 bit의 depth를 갖는다. Depth 센

서의 유효 감지 거리는 0.7 - 6 m이다 [2].

본 논문에서는 Kinect 센서의 depth 센서를 사

용하여 사람의 특정 동작을 인식한 후 명령어를

휴머노이드 로봇에 전송하여 로봇이 그 특정동작

을 따라하는 시스템을 개발한 결과를 소개한다.

휴머노이드 로봇은 시중에 저가형으로 많은 제품

들이 출시되어 있으나 손가락 및 머리를 움직일

수 있는 로보사피엔 V2를 사용한다.

로보사피엔 V2는 Mark Tilden에 의해 개발되

었으며 약 46cm의 크기를 갖는다. 로보사피엔 V2

는 2005년도에 미국 WOWEE 사에서 출시되었다

[3]. 본 논문에서는 로봇 제어의 편리성을 위해

아두이노 mini pro 보드와 블루투스 모듈을 로봇
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그림 1 전체 시스템

그림 2 Kinect 센서를 사용한 인체 동작 인식

본체에 이식하여 블루투스통신으로 PC 또는 스마

트 폰에서 로봇을 제어할 수 있도록 로보사피엔

V2를 개조하여 사용하였다.

Ⅱ. 본 론

Kinect 센서용 개발 소프트웨어로는 대표적으

로는 마이크로소트프사의 Kinect SDK (software

development kit)가 있다. 그러나 본 논문에서는

이 소프트웨어를 사용하지 않고 free software인

OpenNI (open natural interaction)을 사용하였다.

그리고 인체 움직임 추적을 위해 사용되는

PrimeSense사의 middleware 라이브러리인 NITE

를 사용하였다.

그림 1은 개발된 전체 시스템을 보여준다.

Kinect 센서의 depth 센서를 통해 사용자의 동작

을 인식한 후 특정 동작을 검출한다. 이 후 특정

동작에 따른 명령어는 PC에 장착된 블루투스 동

글을 통해 아두이노 mini pro 보드에 장착된 블

루투스 모듈로 전송된다. 아두이노 mini pro 보드

에서는 블루투스 모듈에서 입력된 명령어를 로보

사피엔 V2 명령어로 변환한다.

로보사피엔 V2의 명령어는 캐리어 주파수 39.2

KHz로 변조되며 12 비트의 신호를 space code

방식으로 변조한다. 데이터 클럭은 1.2KHz 이며

12 비트 중 첫 4비트는 “0011”으로 시작한다. 나

머지 8 비트는 로봇의 동작 명령어를 나타낸다.

로보사피엔 V2는 동작 명령어를 적외선 통신을

사용하여 수신하도록 설계되어 있으므로 적외선

수신부를 아두이노 mini pro 보드로 대체하였다.

그림 2는 개발된 인체 동작 인식 프로그램을

테스트하는 장면이다. 인체 형상은 인체 각 부분

을 나타내는 14개의 joint로 구성된다. 특정 동작

의 인식에는 각 joint 간의 각도와 각 joint의 3차

원 좌표의 상대적인 위치 등을 사용하였다.

Ⅲ. 결 론

Kinect 센서를 사용하여 사람의 형체를 인식하

고 특정 동작을 감지하여 이와 관련된 동작을

휴머노이드 로봇이 수행하는 시스템을 개발하였

다. Kinect 센서의 depth 센서의 입력을 처리하여

인체 모형을 완성하였다. 인체 모형의 각 부분의

상대적인 위치 및 각도를 계산하여 특정 동작을

검출하였으며 로봇에게 제어 명령을 블루투스 무

선통신을 사용하여 전송하였다.
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