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● 요   약 ●  

해가 갈수록 여러 요인들로 인하여 장애인 인구는 증가하고 있다. 하지만 이러한 장애인들을 위한 주변기

기의 발전은 미흡한 상황이며 더욱이 장애인들의 여가를 위한 놀이문화, 기술들은 더욱 발전이 더딘 상태이

다. 여가 활동은 장애인의 행복에도 직관적인 영향을 끼치는 중요한 부분이다. 따라서 본 논문에서는 장애인

들 중 손과 같은 신체를 움직이기 어려운 중증 지체장애인을 위한 오목 플랫폼을 제안한다. 본 논문에서 구

현한 오목 플랫폼은 음성인식을 기반으로 사용자가 오목알을 착수하고 싶은 좌표를 음성으로 입력시키면 

Dobot 즉 로봇암을 통하여 착수점에 오목알을 착수한다. 실험에선 Google Vocie To Text API를 Python 

환경에서 사용하여 사용자의 음성입력을 받았으며 Dobot Studio의 Script에서 입력된 음성 값을 오목판에 

1대1로 맵핑시켜 정확한 위치에 착수할 수 있도록 구현하였다. 본 논문의 연구 결과를 응용하면 오목에만 

국한되는게 아닌 다양한 보드게임을 구현할 수 있다.

키워드: 음성인식(Speech Recognition), 도봇(Dobot), 로봇제어(Robot Control)

음성인식을 활용한 Dobot 기반 오목 플랫폼
박상용O, 이강희*

O숭실대학교 글로벌미디어학부,
*숭실대학교 글로벌미디어학부

e-mail: qwer5766@naver.comO, kanghee.lee@ssu.ac.kr*

Dobot-based Omok platform using Voice recognition
Sang-Yong ParkO, Kang Hee Lee*

OGlobal School of Media, Soongsil University,
*Global School of Media, Soongsil University

I. Introduction

현시대에 여러 물리적, 환경적 요인들로 인하여 장애인의 수는 

꾸준히 증가하고 있다. 이러한 실정에 맞춰 장애인 주변 기기들 또한 

연구되고 있지만 미비한 수준이다. 특히나 장애인의 복지적 측면에서

의 주변 기기들은 연구가 제대로 이루어지지 않고 있다. 장애인의 

여가활동이 주관적 행복에 미치는 영향의 논문에서 살펴볼 수 있듯이 

여가활동은 이들의 자아존중감을 높이는 데 중요한 요인이다. [1] 

본 논문에서는 중증 지체장애인들도 여가활동을 즐길 수 있도록 

오목 플랫폼을 구현하고자 한다. 본 논문에서 제안하는 방법은 구글에

서 제공하는 Voice-To-Text API를 통하여 착수좌표를 사용자의 

음성으로 입력받고 Dobot을 통하여 오목알을 착수하는 것이다. [2] 

Python 환경에서 API로 입력받은 음성 값은 텍스트 파일로 작성되고 

Dobot Studio의 Script에서 텍스트 파일에 작성된 좌표 값을 읽어 

최종적으로 Dobot을 제어하게 된다. 본 논문의 실험을 통하여 15행 

15열 바둑판 전 영역에 음성을 통해 오목알을 착수하는 플랫폼을 

구축할 수 있었다. 이번 연구를 통하여 중증 지체장애인들도즐길 

수 있는 여가활동의 확장 또한 가능할 것이다.

II. Preliminaries

1. Related works

1.1 음성인식을 통한 도봇제어

Fig. 1. Dobot voice control

Dobot에서 제공해주는 voice 컨트롤은 어플을 이용하여 Dobot 

제어가 이루어진다. 가령 ‘Go ahead forty’ 라는 음성문장을 입력받으
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면 40cm을 움직이는 방식이다. 이러한 컨트롤은 대략적인 움직임은 

제어할 수 있지만 세밀한 움직임은 제공해주는 라이브러리의 범위를 

벗어나며 제약이 생긴다. [3]

1.2 동공인식을 통한 로봇제어

동공 마우스를 이용한 로봇 제어 환경 구축 논문에서 찾아볼 수 

있듯 사용자의 동공을 이용해 주행 로봇을 제어할 수 있다 [4][5]. 

논문에선 동공을 마우스와 연결하여 6가지의 입력 키를 구현하였다. 

눈을 깜박일 때 실행이 되며 로봇의 방향 전환은 모니터 화면의 

상, 하, 좌, 우 영역에 동공 마우스를 위치시킨 뒤 눈을 깜빡이면 

실행이 된다. 아래 표는 해당 논문에서 구현한 기능이다.

Table 1. Key Assignment for Traveling Control

III. The Proposed Scheme

2장에서 살펴본 음성인식을 통한 도봇제어는 대략적인 움직임을 

제어할 수 있다는 장점이 있다. 하지만 중증 지체장애인 사용자가 

실제로 활용을 하려면 Dobot과 오목판의 물리적 거리를 알고있어야 

하는 선행단계가 있으며 225개의 좌표점과 Dobot간의 거리를 알고 

있기엔 현실적으로 불가능하다. 

또한 2장의 눈동자 움직임을 통하여 로봇제어도 Dobot에 적용시킨

다고 가정할 때에 세밀한 Dobot 제어는 어렵다. 따라서 본 논문에선 

음성인식 기반의 로봇팔 제어를 제안한다. 음성인식과 Dobot의 연결

과정은 아래와 같다.

단계 1. Python에서 Voice To Text API를 실행한다.

단계 2. 사용자는 마이크에 ‘팔 구’ 와 같이 좌표점 2개를 음성입력 

시킨다.

단계 3. 텍스트파일엔 ‘8 9’ 문자열이 저장된다.

단계 4. Dobot Studio의 Script에서 저장된 텍스트파일 정보를 

읽는다.

단계 5. Doobt은 읽은 좌표에 대응하는 오목판 위치에 오목알을 

둔다

단계 5를 정확히 수행하려면 미리 오목판 위치에 대응하는 좌표점을 

코딩을 해두어야 한다. 즉 오목판 위치와 Dobot의 수행점을 1대1로 

맵핑을 시킨다.

Fig. 2. Position Maping Code

그림 2는 Dobot Studio의 Script에서 1대1 맵핑시킨 예시이다. 

1대1 맵핑을 통하여 사용자의 음성입력 좌표에 정확하게 오목알을 

착수하였다.

Fig. 3. Set a stone to (1, 2) Position

그림 3은 사용자로부터 ‘하나 둘’ 이란 음성인식을 받았을 때 

실제 오목판 (1, 2) 좌표에 오목알을 착수하는 영상을 9개로 분할한 

그림이다. 본 논문의 실험을 통하여 음성인식만으로 정확하게 오목알

을 착수할 수 있는 플랫폼을 구현하였다.

IV. Conclusions

본 논문의 실험에서 음성인식이 정확하게 이뤄진다면 오목판의 

정확한 위치에 오목알을 착수 할 수 있음을 확인하였다. 하지만 음성인

식 API에서 음성입력의 오차가 발생 하는 경우도 있었다. 예를 들어 

(2, 8)이란 좌표값을 음성 입력하려면 ‘이 팔’이 아닌 ‘둘 팔’로 음성입

력을 해야 한다. 이것은 제공되는 라이브러리를 사용함으로서 발생하

는 한계점이다. 따라서 별도의 음성인식 프로그램 개발을 한다면 
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이와 같은 음성인식 에러를 해결 할 수 있을 것 이다.

본 연구의 주목적은 중증 지체장애인들도 참여를 할 수 있는 오목 

플랫폼 개발이였다. 이들의 경우엔 팔과 같은 신체를 사용하는 것이 

제한되기 때문에 음성인식을 바탕으로 오목 게임에 참여를 할 수 

있다. 이러한 새로운 플랫폼을 통하여 중증 지체장애인들의 건전하고 

건강한 놀이 정착 및 여가문화가 확장될 수 있으리라 판단된다.
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