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Ⅰ. 서  론

  의사소통은 사람의 의사나 감정의 소통으로 가
지고 있는 생각이나 서로 통함 이라는 의미를 지
니고 있다. 상호간 소통을 위해 사용되는 매체로
는 구어와 문어는 물론 몸짓 자세, 표정, 억양등
과 같은 비언어적 요소들까지 포함될 수 있다. 이
러한 행동으로 의사소통이 불가능한 사람들을 위
해 많은 도구들이 개발되었으며 일반적인 소통을 
하는데는 거의 문제가 없다. 기술이 발전함에 따

라 사람과 기계사이의 의사소통도 필요하게 되었
다. 하지만 초창기 기계는 사람들의 의사소통법을 
이해하지 못하였고, 기계어라 불리우는 이진화 되
어 작성된 이진코드들을 기계가 인식하는 방법으
로 기계가 이해하였다.[1] 프레젠테이션은 청중들
에게 발표자가 정보, 기획, 안건 등을 제시하고 
설명하는 행위이며 시청각 자료를 활용한 발표라
고 할 수 있다. 컴퓨터 비전 기술의 발달로 카메
라나 레이저 포인터를 활용해 프레젠테이션을 제
어하는 시스템도 연구, 개발되고 있다.[2] 위에서 
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요  약

손동작 식별 룰을 통한 컴퓨터의 프레젠테이션 제어 시스템을 제안한다. 발표자의 손 동작 식별을 
위해 (일반적인 웹캠을 사용하여) 이미지를 입력받아 하르 분류기를 이용하여 사용자의 얼굴영역을 
추출한다. YCbCr 컬러모델을 이용하여 손 영역을 추출한 후에 사용자의 얼굴과 손의 무게중심을 이
용하여 손의 현재 움직임 상태와 위치를 판별 하였다. 사용자의 손이 모션 감지 룰에 적용되어 프레
젠테이션 제어 명령이 실행된다. 제안하는 시스템은 모션 식별 룰을 이용하여 부가적인 기기를 사용
하지 않고 배경의 복잡도에 독립적인 프레젠테이션을 제어가 가능한 시스템이다. 실험은 어두운 실
내 분위기인 조도범위(lx) 15-20-30에서 프레젠테이션 실험을 통해 안정적인 제어동작을 확인하였다. 

ABSTRACT

A computer presentation system by using hand-motion identification rules is proposed. To identify hand motions 

of a presenter, a face region is extracted first using haar classifier. A motion status(patterns) and position of 

hands is discriminated using the center of gravities of user's face and hand after segmenting the hand area on 

the YCbCr color model. User's hand is applied to the motion detection rules and then presentation control 

command is then executed. The proposed system utilizes the motion identification rules without the use of 

additional equipment and it is then capable of controlling the presentation and does not depend on the 

complexity of the background. The proposed algorithm confirmed the stable control operation via the 

presentation of the experiment in the dark illumination range of indoor atmosphere (lx) 15-20-30.
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언급한 방식은 모두 한 손에 기자재를 들고 있어
야 하는 단점이 있다.[3] 또한 깊이 카메라를 이
용하여 포인터 추출과 포인터의 깊이 정보와 포
인터의 이동 방향을 이용한 이벤트[4] 가 연구 되
고 있지만 환경적 제약이 많다는 단점이 있다. 
  본 논문에서는 사람의 의사소통 수단 중 하나
인 손동작을 이용하여 프레젠테이션(컴퓨터)을 제
어할 수 있는 시스템을 제안하고자 한다. 제안하
는 시스템은 손동작 인식을 이용하여 발표자의 
특정 동작을 인식하여 프레젠테이션(컴퓨터)을 제
어하게 되는 시스템이다. 발표자는 손의 현재 위
치에 따라 지정된 작업을 수행할 수 있다. 제 2장
본론에서는 캠으로부터 영상을 추출하여 Haar 
Classifier 와 YCbCr 색상검출을 이용해 발표자의 
얼굴과 손을 인식한다. 추출된 영상에서 발표자의 
손 무게중심 위치정보와 얼굴 무게중심 정보를 
얻어 현재 위치 상태를 확인한다. 이후에 모션 식
별 룰을 적용하여 해당 프레젠테이션 명령이 실
행 된다. 시스템의 전체적인 처리도는 (그림 1)과 
같다.

Ⅱ. 본  론

1. 얼굴 영역 및 손 영역 검출
  본 논문에서는 얼굴 영역을 검출하기 위한 처
리 과정으로 하르 분류기(Haar classifier)를 사용
하여 얼굴영역을 검출 하였다. 하르 분류기는 특
정영역 검출을 위해 미리 훈련해놓은 객체-인식 
파일을 이용하여 해당되는 영역을 검출할 수 있
다. 또한 손 영역을 검출하기 위한 처리과정으로 
YCbCr 컬러 모델을 이용하였다. 캠으로부터 추출
된 영상 이미지는 각 픽셀마다 고유의 값들로 이
루어져 있다. 프레임의 이미지들 은 픽셀들의 변

화를 통해 동영상으로 표현된다. 캠에서의 영상을 
입력받아 Haar Feature를 사용 하여 얼굴영역을 
찾고, 검출된 얼굴영역에 사각형 모양의 박스로 
표시하였으며 (그림 2) 와 같다.

1.2 YCbCr 색상 모델을 통한 손 영역 검출
  캠으로부터 입력받은 영상을 처리하는데 있어
RGB는 Red, Green, Blue 세 개의 요소가 시각적
으로 균일한 정보를 가지고 있는 반면에 YCbCr 
은 휘도성분(Y) 즉, 밝기에 대한 값이며 Cb와 Cr 
색차 성분을 가지고 있다. RGB에서 YCbCr 색공
간의 변경은 (수식 1)과 같이 계산할 수 있다.

2. 손 위치 상태 판별 알고리즘
  하르 분류기(Haar classifier)와 YCbCr 색상 모
델을 이용하여 입력 영상에서 얼굴과 손 영역을 
검출한 뒤, 손의 상태를 확인하기 위해 손 객체의 
무게중심점과 그좌표들을 이용해야 한다. 우선 검
출한 손 영역을 이용해 무게중심 을 추출하고, 이
후 얼굴영역의 중심좌표를 추출하여 손 위치 상
태 판별에 이용한다.

2.1 손 객체의 무게중심점 추출
  무게중심은 물체전체의 질량의 중심점으로, 전
체 질량이 질량 중심에 있는 것처럼 외부와 작용
하게 된다. 좌표공간에서의 무게중심은 해당되는 
좌표값을 모두 합한 값에 좌표 개수로 나누어 구
할 수 있다. 다음 그림3 은 손의 무게중심점을 추
출하여 표시한 그림이다.
2.2 얼굴영역의 중심좌표를 이용한 상하 이동방향 
판별

그림 2. 얼굴영역 검출 표시

 
      
      

수식 1. RGB를 YCbCr로 변환식

그림 3. 손의 무게중심점 추출 

그림 1. 시스템 처리도



한국정보통신학회 2015 춘계종합학술대회

- 588 -

  영상에서 얼굴영역의 중심좌표를 추출하여 얼
굴의 세로 크기를 측정할 수 있다. 얼굴영역의 세
로크기를 이용하여 얼굴영역 중심점의 Y축으로 
얼굴영역 세로크기의 1/2만큼 이동한 좌표를 얻어
낼 수 있다. 이동한 얼굴영역 중심점을 A(x1,y1) 
라고 하고, y=x1 이라는 가상의 선을 그려 손의 
방향성을 판별할 수 있고 (그림 4)와 같다.

2.3 얼굴영역의 중심좌표를 이용한 좌우 이동방향 
판별

  얼굴영역의 중심좌표 점 A(x1,y1)에서 x=y1 의 
선을 그려 손 영역의 좌우 이동방향을 판별할 수 있
게 되며 (그림 5)에 나타나 있다.

2.4 손 영역 이동 위치에 따른 모드 전환

  손 영역의 위치가 입력되는 영상을 기준으로 
다음 (그림 6)과 같은 방향으로 이동했때 모드 전
환을 적용하여 다음 슬라이드를 이동하는 기능을 
반대로 이전 슬라이드로 이동하도록 만드는 제스
처이다.

3. 모션 식별 룰을 적용한 명령 실행 
  손 동작에 따라 다음 슬라이드 이동 동작, 모드
를 변경하는 동작, 이전 슬라이드 이동 동작, 그
리고 전체화면 동작 총 4가지로 구분하며 (그림 
7)로 표현하였다. 전체화면 동작은 우측방향에서 
위쪽방향으로 동작을 취하면 전체화면 명령이 실
행되고, 손을 우측에서 좌측방향으로 넘기듯이 손 
동작을 취하면 다음 슬라이드 명령이 실행이 된
다. 손을 좌측상단으로 이동하게 되면 모드전환 
명령이 실행되어 다음 슬라이드 동작을 이전 슬
라이드 동작으로 전환 할 수 있는 모드 전환이 
실행 된다.

Ⅲ. 모의 실험 및 결과

  본 논문에서 사용한 웹캠으로는 Logitec 웹캠을 
사용하였고, 조도는 어두운 실내 프레젠테이션 분
위기인 조도범위(lx) 15-20-30 에서 제안하는 시
스템의 성능을 측정하기 위해 인식률 실험을 진
행 하였다. 모션 식별 룰의 인식률 실험으로 캠으
로부터 충분히 떨어진 거리에서 (그림 7)에서 제
시한 모션 식별 룰을 인식하여 프레젠테이션을 
제어하는 방식으로 한다. 세 사람에 대해 실험을 
하여, 모션 식별 룰 한 동작을 50번씩 두 세트를 
반복하여 100번 실험하였고 한 사람당 총 실험 
횟수는 400회 반복실시 하였다. 실험 결과는 (표 
1)에 나타나 있다. 

그림 6. 순방향과 역방향의 

모드전환을 위한 제스처 동작

그림 7. 모션 식별룰을 적용한 명령 실행

표 1. 모션 식별 룰 실험 결과

그림 5. 얼굴영역을 이용한 좌우 방향성 판별

그림 4. 얼굴영역을 이용한 상하 방향성 판별
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Ⅳ. 결  론

  프레젠테이션을 제어할 수 있도록 하는 보조 
기기는 과거의 발표 환경에서는 편리하고 효과적
은 발표를 가능하게 하였다. 하지만 보조 기기의 
작동오류나 하드웨어오류는 중요한 결정을 위한 
프레젠테이션에 오히려 나쁜 영향을 주기도 한다. 
제안하는 시스템은 손 동작을 이용하여 부가적인 
기기를 사용하지 않고 프레젠테이션(컴퓨터)를 제
어 할 수 있는 시스템이다. 본 논문에서 제시한  
시스템은 모의 실험에서의 인식율이 97.2% 이며 
다양한 손 동작 실험을 통하여 좀더 자연스럽게
동작을 만들 필요가 있다. 
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