
2016년 춘계학술발표대회 논문집 제23권 제1호(2016. 4)

NUI 기기별 특성을 반영한 

소환현실 환경 설계 시뮬레이션

박산, 조성재, 엄기현, 조경은*

동국대학교 멀티미디어공학과

*e-mail : cke@dongguk.edu(교신저자)

Device Property based Virtual NUI Device Simulation 

for Invoked Reality

San Park, Seoungjae Cho, Kyhyun Um, Kyungeun Cho*

Department of Multimedia Engineering, Dongguk University-Seoul

요       약
최근 다양한 NUI 장비들의 확산에 따라 각 장비에 관한 특성과 배치에 관한 연구가 활발히 진행되고 

있다. 실제 환경에서 다양한 센서 장비들을 사용해 실험하기 위해서는 많은 비용이 소요된다. 본 

논문에서는 센서 장비간 특성을 반영한 범용 소환현실 가상화 기술을 제안한다. 소환현실 

시뮬레이터를 설계하고 구현한 결과, 여러 센서 장비들의 특성을 고려한 배치가 가능함을 확인하였다.

1. 서론

 가상현실을 실세계에 호출하는 소환현실 연구에서는 

NUI(Natural User Interface) 인터랙션을 위한 다양한 

NUI 장비들이 사용된다. 이러한 장비들은 크기나 시각

(Field of View) 등 작용 범위에 따른 성능이 크게 변하므

로, 장치의 특성이 고려된 배치가 중요하다. 따라서 본 논

문에서는 소환현실 실험을 위해 NUI 기기간 특성에 맞게 

배치할 수 있는 시뮬레이터를 제안한다.

2. 관련연구

 NUI 장비를 사용한 연구가 활발히 진행됨에 따라 소환

현실 환경에서 NUI 장비로 입·출력을 진행하는 연구가 증

가하고 있다[1][2][3]. 이러한 연구들은 NUI 장비간 특성에 

따라 연구 환경을 설계하기 때문에, 실세계의 다양한 환경

에서 실현되기 어렵다. 

 본 논문에서는 소환현실 환경을 현실세계로 반영하기 수

월하도록 하는 가상 시뮬레이션을 제안한다. 제안하는 소

환현실 시뮬레이터는 가상 환경에 장비 객체를 배치한 후, 

장비 객체의 특성을 현실세계의 장비의 특성에 맞게 조절

할 수 있다. 또한 기기의 작용 범위를 가시화하고 가상 데

이터를 생성하는 기능을 제공한다.

3. 범용성 있는 소환현실 시뮬레이션

3.1 소환현실 시뮬레이터

 이 장에서는 제안한 소환현실 시뮬레이터를 설계한다. 

시뮬레이터에서는 실내 환경에서 NUI 센서장비를 배치할 

수 있도록 가상의 환경에서 건물 벽과 가구 등을 배치할 

수 있다. 또한, 가상의 NUI 장비를 배치하고, 그 작용 영

역과 가상 데이터를 보여줌으로써 NUI 장비가 적절히 배

치되었는지 확인할 수 있다.

3.2 센서 시뮬레이션

 실세계에서의 예상 배치 위치에 맞게 NUI 센서장비를 

배치한 후, 각 센서장비의 종류와 크기, 시야각, 작용 범위 

등을 고려하도록 구성한다. 특히 각 센서 장비와 건물의 

벽 사이의 거리를 보여주어 실제 상황의 배치에서 편의성

을 제공한다. 가상 환경 출력 하단에 위치한 Property 

View UI를 통해 센서의 종류와 시야각을 조절할 수 있다. 

(그림 1) 센서 설정  UI
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4. 구현 및 실험

 제안한 소환현실 시뮬레이터는 Unity3D 엔진을 기반으

로 구현하였다.

 먼저 소환현실 시뮬레이터에서 사용자의 실내 환경과 맞

게 벽과 가구를 배치한다. 그 후, 센서 장비를 적절한 위

치에 배치한다. 출력 화면 상단의 Show Range, Show 

Grid 버튼을 누르면 각 센서의 작용범위와 가까운 벽 간

의 거리를 표시할 수 있다.

   

(그림 2) 소환현실 시뮬레이터 센서 작용범위
 

센서를 배치한 후 출력 화면에서 센서 장비를 클릭하면 

해당 센서 장비의 특성을 선택할 수 있는 UI가 출력화면 

하단부에 생성된다. 구성된 화면 내용은 재사용을 위해 파

일로 저장되어 보관할 수 있다.

 

(그림 3) Show Grid를 통한 벽 간 거리 측정

5. 결론

 본 논문에서는 소환현실 실험에 필요한 실험환경을 구성

하기 위해 센서 장비의 특성을 반영한 가상 시뮬레이터를 

설계 및 구현하였다. 실험 수행 결과, 가상 환경에서 센서 

장비를 배치할 때 실제 장비의 특성에 맞는 배치가 가능

하였고, 실세계로의 적용에서 범용성과 편의성을 확인할 

수 있었다. 
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