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모션인식 디바이스를 이용한 수부재활치료 시스템
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요 약

수부와상지질환을가지고있는환자가질환회복을위해서재활치료를받게된다. 재활치료는신체기능을회

복, 유지시키기위해환자의활동에대해중재를시행하고물리적자극을이용하여치료하는것으로, 이는반복하여

꾸준히시행하는것이가장중요하다. 본논문에서는손상받은수부의기능을향상시키고회복시키기위해능동적

인활동으로치료를제공할수있는수부재활시스템의개발내용에대해기술한다. 이 시스템은손의움직임을포

착추적하는데특화된디바이스인립모션을활용하여환자스스로따라할수있는 6 가지수부재활운동패턴을제

공한다. 이를 통해환자가 일상생활에서 지속적으로 재활운동을 수행하도록 함으로써치료의 성과를 향상시키도록

한다.
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Abstract

The patients who have illness of hand and upper limb should be received rehabilitation

treatment to recover such illness. The rehabilitation treatments is a treatments designed to

facilitate the process of recovery from injury, illness, or disease to as normal a condition as

possible. This should be done continuously and repeatedly. In this paper, we describe

hand-rehabilitation system which provides a treatment method improving and recovering the

function of injured hands. Expecially, this system is using a leap motion device which can easily

and properly identify and trace a hand motion and provide six treatment patterns for hand
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rehabilitation. By using this system, the patients can do rehabilitation treatment easily and

continuously in their daily life and in result, the achievement of treatment will be improved.

▸Keywords : Hand rehabilitation, Rehabilitation treatment, Leap Motion, Hand gesture

recognition

I. 서 론

작업 중의 부상으로 신체적, 정신적 손상을 받아 야기된

산업재해나뇌졸중으로인한신체손상은생활에있어서여러

기능의장애를일으킨다. 특히, 일상생활에있어서가장많이

사용되는손기능이저하되면아주큰 불편함이따르게된다.

손기능의저하를막기위해 환자는수부재활치료를받게된

다. ‘수부재활치료’란 산업재해로 손가락이 절단되어 봉합 수

술을 한 환자, 뇌졸중으로 손에 마비가 오는 환자, 또는 손가

락의 뼈가 부러진 환자들이 수술 후 손가락 지관절이 굳어지

지않게관절을가능한한최대로굴신운동을꾸준히반복해

야 하는 아주 중요한 재활치료이다 [1]. 이는 손상받은 부위

의 기능을 향상시키고 건강한 부위의 기능을 강화시킴으로써

신체적 기능을 최대한 회복시키는 것을 목적으로 한다. 이러

한수부손상을회복하고자시행하는환자의재활치료는오래

전부터 다양한 방법으로 진행되어 오고 있다. 보바스치료

(Bobath treatment), 운동훈련(Exercise training), 과제

지향적운동(task-oriented movement therapy), 환측 상

지의 강제 유도운동치료, 고유수용성신경근촉진법

(proprioceptive neuromuscular facilitation), 기능적전

기자극(Functional electric stimulation), 로봇 보조재활

(Robotic-assisted rehabilitation), 양측성 상지 훈련

(Bilateral arm training) 등이 효과가 입증되었다.

최근에는 IT 의료 융합 기술에 대한 요구 증대와 사회적

환경 변화에 따라 의료IT 융합기술 분야 시장이 급속도로 증

가하고있으며, 다양한 u-헬스케어(u-healthcare) 제품들이

개발되고 있다. 재활치료분야에서도 IT기술을 적용한 사례들

이 나오고 있는데, 최근에는 가상현실 기반의 재활치료에 대

한 연구와 임상적 적용이 활발해지고 있으며, 시도되고 있는

범위도 넓어지고 있다 [2]. 가상현실은 ‘컴퓨터가 만들어낸

감각몰입이 이루어지는 가상세계에서 이용자가 실시간으로

상호작용을 할 수 있는 인간-컴퓨터 인터페이스’ 라고 정의할

수있다 [3]. 가상현실재활치료는화면상에가상의3차원환

경을 구성하여 특수한 안경이나 장갑을 사용하여 특정 훈련

및 동작을 수행함으로써 환자의 재활을 돕는 방법이다. 사용

자 스스로 재활치료에 대해 흥미롭게 재활운동을 할 수 있게

함으로써 다양한 치료를 수행 할 수 있다. 또한 환자의 수부

사용 능력에 따라 재활동작에 관한 난이도 설정이 가능하며,

사용자의재활치료에대한동기부여를할수있고심리적으로

안정적인 재활치료가 가능하다.

그러나상위연구들에서사용하는장비들은고가이며병원

이나 전문가 위주로 제공되어 있으므로 병원에 내원하여야만

이용 할수 있다. 또한 치료를위한장애물없는 장소가 마련

되어야 하고 치료사 및 재활치료 도우미가 동행해야만 해당

장비를 이용 할 수 있다. 병원에 치료를 받으면서 지불하는

치료비용은 재활치료는 단기간에 회복되기 힘들다는 점을 감

안해보면 환자에게 엄청난 부담이 되며 내원하는 환자들에게

발생하는이동시간과노력, 병원에미리예약을해야하는불

편한 점이 많다. 이러한 공간제약, 고가의 장비, 재활 도우미

가 필요하다는 불편한 점으로 인해 환자 개인이 재활치료 시

스템을갖추기는힘들다. 운동 치료및작업치료는반복하여

꾸준히 시행하는 것이 가장 중요하며, 재활치료 과정에서 습

득한 내용을 일상생활에서 지속적으로 수행하는 것이 재활치

료의목표이자치료의성과를향상시키는방법이다. 그러므로

손상받은수부의기능을향상시키고회복시키기위해능동적

인 활동으로 치료를 제공할 수 있는 수부재활 시스템이 필요

하다. 최근에 동작인식장비로 ‘립모션’이출시되었다. 립모션

은손가락제스처와모션에특화된장비로써정확하게손가락

추적이 가능하며 가상의 공간에서 손가락의 제스처, 모션 인

식이가능하다. 본논문에서는장비의공간제약을받지않고

가격이저렴하며수부의모션과제스처인식에특화된모션인

식디바이스인 ‘립모션’을이용하여가상공간에서수부를이용

한다양한재활치료를환자혼자서진행할수있는수부재활

치료 시스템의 개발내용에 대해 기술한다.
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II. 관련 연구

2.1 장비를 활용한 수부재활치료

현재 수부재활치료는 다양한 장비들을 사용하고 있다. 그

중 관절운동 치료기인 CPM(Continuous Passive Motion

⋅수동관절운동)이 있다 (그림 1).

그림 1. 손가락 CPM장비
Fig. 1. CPM finger device

CPM장비는 스스로 운동이 불가능한 환자에게 수술 직후

부터수동적으로운동을시작하게해줌으로써, 통증을완화시

키고, 관절의경직이나유착등움직이지않음으로인해생길

수 있는 부작용을 최소화하기 위해 개발된 운동기구이다. 상

지운동기중대표적인것으로맷돌운동기가있다. 이는팔목

을고정시키고일정범위내에서맷돌을돌리듯이회선운동을

시키는기구로써, 손상된어깨와, 팔꿈치, 상지의가동범위를

증가시켜준다. 해당재활치료장비들은환자가능동적으로수

행하지 못 할 경우에 장비가 수동적으로 환자의 재활치료를

도와줌으로써기능회복에는도움이될수있으나환자의재활

치료 중에서 중요한 부분인 동기부여가 안 될 경우에는 어려

운 점이 많다. 그 외에도 핀치운동훈련기, 손목회전운동용구,

벨크로 손저항 운동기 등 다양한 수부재활치료용품들이 많이

나와 있지만, 이러한 기구들은 한 패턴의 동작만 운동시켜주

는 형태이며 가격 또한 매우 비싼 편이다.

2.2 소프트웨어 기반 수부재활치료

소프트웨어기반으로한다양한재활치료방법들이나오고

있다. 센서가부착된 ‘데이터글러브’를 착용하고환자가가상

현실을적용한컴퓨터화면에나타난물체를집어서다양하게

조작하는 재활치료 시스템이 있다. 해당 시스템은 환자가 혼

자서장비및시스템을다루기가힘들어재활도우미의도움을

받아야 한다 [4]. 또한 ‘카메라’를 이용하여 증강현실(AR,

Argumented Reality) 환경에서 환자가 가상의 객체를 직

접조작하거나화면에서유도하는움직임을직접따라하게함

으로써반복적인손동작재활운동을가능하도록하는시스템

이있다 [2, 5]. 해당시스템은카메라가다른장애물을인식

하지않게주변에장애물이없는장소에서사용해야하고, 카

메라 영상으로 인한 노이즈가 발생한다는 단점이 있다. 데이

터 글러브와 카메라 2가지 장비를 같이 적용한 사례도 있다

[6]. 대구보건대작업치료과김모교수와한회사에서 ‘브래

하트’라는 재활 시스템 시제품을 개발하였다. 해당 시스템은

모션인식 장갑을 착용한 환자가 컴퓨터에 구현된 가상현실에

서 어떠한 물체를 집거나 옮기기를 하거나 카메라가 행동을

감지하여상황을그대로따라하게하여환자에게피드백을주

는 재활치료 시스템이다. 최근 스마트 폰, 태블릿 PC(이하

스마트디바이스)가대중화되면서스마트디바이스수부재활

치료 관련 애플리케이션도 나오고 있다. 스마트 디바이스 화

면에표시된물체를화면에서지정한손가락으로멀티터치를

하도록 하여 손가락의 굴곡 훈련 및 신전 훈련 효과를 주는

재활치료 애플리케이션이다 [7]. 동작인식 장비로 각광받고

있는 키넥트(kinect)는 다양한의료 시스템에접목한사례가

많다. 별도의조이스틱이요구되지않은비접촉식인터페이스

가 장점인 키넥트는 카메라를 이용하여 사물을 감지하고

Depth정보를 이용하여 실시간으로 사용자의 동작을 인식하

고추적한다. 이를이용하여손모양을검출하고손바닥포즈

를 추정할 수 있다. 현재 키넥트를 뇌졸중 상지 재활치료 프

로그램에 사용한 사례도 있다 [8]. 그러나 키넥트는 노이즈

현상이자주일어나므로주변에장애물이없는환경에서사용

해야 한다는 단점이 있다.

2.3 립모션 콘트롤러 (Leap Motion Controller)

립모션은열손가락과두개의손을인식하는모션센싱디

바이스이다. 립모션 콘트롤러는 0.01mm까지 열 손가락을

인식할 수 있기 때문에 1인치 입방 (2.54cm X 2.54cm X

2.54cm ) 안의 작은 크기에서 그림을 그려낼 수도 있다. 또

한 립모션은 초광각 150도 시야와 깊이 Z축 좌표로 현실의

손움직임궤적을인식하여 3차원으로나타낸다. 립모션콘트

롤러는 200 FPS (초당 프레임)로 움직임을 추적하기 때문

에, 사용자가 움직이는 대로 화면의 대상도 정밀하게 따라서

작동한다. 최근에는이러한립모션을활용하여수화시스템개

발하거나사람의행동을따라하는로봇팔을개발하는사례가

있다 [9,10].
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그림 4. 수부재활치료시스템메인화면
Fig. 4. Main UI of a Hand Rehabilitation System

III. 본 론

3.1 시스템 구성도

다음그림 3은 본시스템의구성도이다. 본시스템은손가

락의 좌표, 모션&제스처를 인식하는 손가락 인식모듈

(Finger Recognition module)과 이를 활용하는 6가지 재

활치료 패턴 모듈들 (Up&Down module, Hand flip

module, Fold&Unfold module, Drawing Circle

module, Rock&Paper module, Piano module), 데이터

베이스연동모듈 (Database Access module), 치료이력모

듈(Treatment history)로 구성된다.

그림 2. 시스템구성도
Fig. 2. System Architecture

손가락 인식모듈은 립모션 디바이스가 감지한 손가락들의

위치정보를인식하고손가락의위치정보의평균값으로손바

닥의위치, 크기, 손이향하는방향, 손등이향하는방향등을

알 수 있는 ‘핑거 인식’ 기능과 특정 제스처를 인식하는 ‘제스

처인식’ 기능, 각각의치료방법에해당하는치료패턴을분별

하는 ‘모션 인식’ 기능이 합쳐진 모듈이다. 다음 그림 3은 립

모션 디바이스를 통해 인식된 손가락 위치에 대한 가상 좌표

체계이다. 가상현실의 좌표체계는 X, Y, Z축 기준으로 3 방

향으로손가락좌표를정의하며손이정중앙에위치하였을때

좌표값 (0,0,0)을 가진다. 손의 좌∙우 이동은 X±, 상∙하 이
동은 Y±, 깊이(Depth) 이동은 Z±로 변한다. 손가락 인식모

듈의 ‘제스처 인식’에서는 Circle, Screen Tap, Key Tap,

Swipe와 같이 4종류의제스처를 인식한다. Circle 제스처에

서는 원 그리는 방향, 원주율, 반지름 정보를 알 수 있고,

Screen Tap, Key Tap 제스처에서는제스처가일어난위치

를알수있으며 Swipe 제스처에서는제스처를한방향(좌↔

우), 제스처 속도를 알 수 있다.

그림 3. 립모션좌표체계
Fig.3. Cordinate system transformof a leap motion

=>Coordinate system transform of a leap motion

이러한손가락인식모듈을기반으로하여수부재활치료패

턴모듈들이 수행된다. 각 패턴모듈에 대한 자세한 설명은 다

음절에서기술한다. 데이터베이스연동모듈은사용자가진행

한재활치료데이터를데이터베이스에저장하는모듈이다. 치

료이력 모듈은 데이터베이스에 저장된 치료기록을 기반으로

이전에 비해 환자의 상태가 얼마나 호전되고 있는지 각 치료

별, 난이도별로 그래프를 보여주는 모듈이다.

3.2 수부재활치료법 구현방법

다음 그림 4는 수부재활치료 시스템의 메인화면이다. 본

시스템에서는상지관련 재활치료법 3가지와 수부관련재활치
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료법 3가지가제공된다. 상지관련재활치료는어깨와손목사

이의 기능 향상을 위하여 팔을 움직여 하는 운동으로,

Up&Down, Hand flip, Drawing Circle 패턴을 가진다.

수부관련재활치료는손과손가락의움직임기능향상을위한

것으로Fold&Unfold, Piano , Rock&Paper 패턴이있다.

§ Up&Down 패턴

Up&Down 치료 패턴은손을지정된높이이상으로올렸

다가 다시 일정 높이 이하로 내리는 동작을 반복해서 수행하

는치료법으로써팔과어깨근육의치료효과를얻을수있다.

이 치료패턴은그림 5와같이좌표공간에서 Y축기준으로상

단과 하단(0.4, -0.4)에 사각형 형태의 영역을 설정한다. 사

용자의 손의 Y좌표값을 트래킹하면서 사용자의 손이 설정해

놓은 Y좌표값 이상 올라왔는지 내려갔는지를 판단한다.

그림 5. Up&Down 패턴
Fig. 5. Up&Down Pattern

§ Hand flip 패턴

Hand flip 치료패턴은환자가모니터에표시된절차에따

라손을뒤집는동작을반복진행한다. Hand flip module에

서는 각각 손가락의 좌표정보를 이용한다. 아래 그림 6과 그

림 7에서 보듯이 엄지손가락을 제외한 손가락은 임의의 번호

가 설정되지만, 엄지손가락은 항상 마지막 번호 ‘4‘로 설정된

다. 이를 이용하여 감지된 마지막 번호 (엄지손가락)의 X축

좌표값을손바닥뒤집기이전과이후로비교하여손바닥이뒤

집혔는지를판단한다. 즉, 그림 6과그림 7에서엄지손가락의

좌표값은 (-0.61,-0.03,0.71)과 (0.45, 0.12,0.72)이다.

사람들은보통손을뒤집을때중지또는약지를기준삼아뒤

집게 된다. 이때 엄지손가락(4번)의 X축 좌표 값이 일정 범

위값(±1이상)을 변했을 경우 손바닥을 뒤집었다고 판단한다.

그림 6. 손바닥아래로향했을때
Fig. 6. In case palm of hand downward

그림 7. 손바닥위로향했을때
Fig. 7. In case palm of hand upward

그림 6과그림 7의 X좌표값의차이는1.06의차이를가짐

으로 손바닥이 뒤집힌 것으로 판단한다.

§ Drawing Circle 패턴

Drawing Circle 치료패턴은 환자가 모니터에 표시되어

나오는원을정확히따라그리도록하는치료법이다. 원은 작

은 원과 큰 원 두 종류가 제시되며, 그리는 방향이 시계방향

과반시계방향으로따라그리도록유도한다. 사용자가손가락
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제스처로 원을 그리게 되면 Finger Recognition module의

제스처인식 기능을 통해 원의 방향(시계, 반시계), 원주율,

원 반지름값을획득할수있다. Drawing Circle module은

이 값이 시스템 상에서 요구하는 원의 크기와 그리는 방향과

일치하는지를 판단하는 모듈이다. 다음 그림 8은 원이 어느

방향으로 그려졌는지, 반지름은 얼마인지, 몇 바퀴 그렸는지

를 확인하는 화면이다.

그림 8. 시계방향으로원을그렸을때
Fig. 8. In case drawn a clockwise direction

§ Rock&Paper 패턴

Rock&Paper 치료패턴은 주먹을 쥐었다 폈다 하는 반복

동작을통해진행하는 치료법이다. Rock&Paper module은

인식되는 손가락 개수를 이용한다. 립모션은 손가락을 폈을

경우 사용자의 손가락 개수를 1부터 5까지 감지한다. 손가락

을 다 접었을 경우 손가락 개수는 0으로 감지한다. 그림 6과

그림 7에서 손가락 개수 5개가 표시되어 있다 (Finger

Count: 5). 손가락 개수가 변화하는 것을 감지하여 사용자

가 손을 주먹을 쥐었다가 다시 폈는지를 판단할 수 있다.

§ Fold&Unfold 패턴

Fold&Unfold 치료패턴은 환자가 손을 다 편 상태에서

손가락을하나씩차례대로접고, 다접으면다시하나씩차례

대로 펴는 반복동작을 통해 손가락과 손 근육의 치료 효과를

얻을수있다. Fold&Unfold module은그림 9와같이손가

락의개수와좌표를이용하여구현한다. 손가락을폈을때각

각손가락개수와좌표를인식하게되는데, 이때손가락을순

서대로 펴는지 접는지는 손가락 개수만으로는 알 수가 없다.

립모션은엄지손가락을제외하고특정손가락을구분할수없

기때문에손가락개수가하나씩줄어들때마다각손가락에

Flag를 지정하여 Flag에 변화를 줌으로써 손가락이 순서대

로 접혔는지 안 접혔는지를 판단할 수 있도록 한다. 모두 다

접게 되었을 경우 손가락 개수는 0개가 되고 좌표는 모두

(0,0,0)로초기화된다. 다시손가락을하나씩펴게되면손가

락 개수가 증가되며 좌표를 다시 인식하는 점을 이용한 모듈

이다. 그림 9에서 손가락이 하나씩 인식될 때마다 초기화된

(0,0,0)의 좌표가 차례대로 바뀌는 것을 보여준다. (0,0,0)

은 Flag를 False로인식하기때문에손가락이하나씩인식되

어 좌표가 표시되면 Flag가 True로 바뀌게 된다. 만약

Finger Count4의 그림에서 마지막 손가락 하나를 펴지 않

고 반대로 한 손가락을 접는다면, 손가락 개수는 3으로 인식

하지만, Flag는 여전히 4개를 True로 가지고 있기 때문에

오류를 인식할 수 있게 되어, 다시 한 손가락을 펴도록 안내

메시지를 표시할 수 있다.

그림 9. Fold&Unfold 패턴
Fig. 9. Fold&Unfold pattern

§ Piano 패턴

Piano 치료패턴은모니터에가상의피아노건반이표시되

어 있고, 화면 상단에 무작위로 발생되는 번호를 보고 이에

맞는 피아노 건반을 정확하게 터치하며 진행된다. 마치 번호

에따라피아노를치듯이손가락을움직이게되며, 피아노건

반을 클릭하는 반복동작을 통해 손가락 근육의 치료 효과를

얻을수있다. Piano module은그림 10에보이는것과같이

시스템내부적으로피아노건반의범위(1~10)를 X좌표
값으로가지고있다. 환자의손가락좌표가해당피아노건반

의 설정해둔 좌표 영역(3)에 들어오고 이때 Y좌표값의 변
화가 생기면 해당 건반이 터치된 것으로 인식한다.
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그림 10. 피아노건반좌표영역
Fig. 10. Range of a piano keyboard

IV. 결과 및 평가

4.1 결과화면

다음은 본 논문에서 개발한 수부재활치료 시스템의 각 치

료패턴의 결과화면이다. 그림 11은 Up&Down 패턴으로 환

자가손을내리고올리는동작을할때마다무대의커튼이올

라갔다 내려오는 효과가 나타난다.

그림 11. Up&Down 패턴
Fig. 11. Up&Down Pattern

그림 12는 Hand flip 패턴으로 환자가 손을 뒤집을 때마

다 탁자위에 놓인 카드가 뒤집히는 효과가 나타난다.

그림 12. Hand flip 패턴
Fig. 12. Hand flip Pattern

그림 13은 Drawing Circle 패턴으로 큰 원을 그릴 때는

환자가 우주에 있는 큰 행성을, 작은 원을 그릴 때는 우주에

있는 작은 행성을 지시하는 방향대로 돌리면 된다.

그림 13. Drawing Circle 패턴
Fig. 13. Drawing Circle Pattern

그림 14는 Rock&Paper 패턴으로환자가주먹을쥐었다

펼 때마다 전구의 불이 켜졌다 꺼지는 효과가 나타난다.

그림 14. Rock&Paper 패턴
Fig. 14. Rock&Paper Pattern

그림 15는Fold&Unfold 패턴으로환자가손가락을하나씩

접을때마다작은점등하나씩이꺼지고, 다시손가락을하나씩

펼 때마다 작은 점등 하나씩이 켜지는 효과가 나타난다.

그림 15. Fold&Unfold 패턴
Fig. 15. Fold&Unfold Pattern

그림 16은 Piano 패턴으로악보에나타난숫자에맞는피

아노건반을누르도록한다. 피아노건반에익숙하지않은환

자를 위해 건반음 대신 숫자와 숫자가 표시된 건반을 사용하

도록 하였다.

그림 16. Piano 패턴
Fig. 16. Piano Pattern

위의치료패턴들에는모두성공한횟수와실패하였을때의
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알림메시지가나타나며, 각패턴치료마다타이머가동작하게

된다. 그리고 각 패턴마다 움직임에 따른 적절한 음향효과를

줌으로써환자가좀더재미를느끼며치료에몰입할수있도

록 하였다.

4.2 비교평가

다음표 1은동작인식장비들을사용하여수부재활치료를

하는 것에 대해 비교 분석 한 것이다. 카메라를 이용하는 경

우, 가격과 크기 휴대성에서는 좋지만 RGB 차이 값으로 사

람또는사물을인식하기때문에노이즈가발생할확률이있

으며 인식률도 다른 장비에 비해 떨어진다. 키넥트는 내장된

적외선, RGB, Depth 3가지 값으로 사람을 추적한다. 그러

나 다른 장비에 비해 비싸고 휴대하기도 불편하며 주변에 장

애물이 없는 장소에서 사용해야 하는 불편한 점이 있다. 본

논문에서 사용한 립모션 장비는 다른 장비에 비해 사용이 간

편하며, 노이즈 처리를따로할 필요가 없고, 장소에 구애 받

지 않으며 키넥트에 비해 손가락 트래킹 정밀도가 200배 정

확하며 1/100mm의 움직임까지 감지 할 수 있다. 즉, 본 논

문에서제안한수부재활치료를위해서아주적합한장비로평

가된다.

카메라 키넥트 본 연구 (립모션)

가격 30,000원 290,000원 120,000원

크기 10 x 4 x 6cm 28 x 6 x 7cm ×

손 인식 ○ ○ ○

인식

방법
RGB

RGB, Depth,

적외선
적외선

인식

범위
10cm~ 1m 40cm~ 2m 10cm~ 60cm

정밀도 최대 30 프레임/초
초당 30프레임

추적

0.01mm까지 인식,

초당 200 프레임

추적

제스처 ○ ○ ○

휴대성 간편 불편 간편

전원부
따로 필요없음

USB케이블연결
AC220V

따로필요없음

USB케이블연결

노이즈

발생
○ ○ ×

표 1. 립모션디바이스와다른장비들비교
Table 1. Comparisons between a leap motion device and

other devices

립모션과키넥트를이용하여손가락모션/제스처를인식하

는 알고리즘을 비교하면, 키넥트를 이용하는 경우는 손의 형

태를추출한후에 Point, Reach, Click, Ground 등과같은

미리 정의된 몇몇 단순한 제스처만을 동작으로 인식한다. 손

가락을 인식하기 위해서는 손 끝점을 찾기 위해 적외선(IR)

이미지를 이용하거나 색 장갑을 착용하도록 하거나, 마커와

같은 보조수단을 활용하는 경우가 많다. 키넥트를 이용하면,

손을영상으로탐지하여손윤곽선을추출해내고, 손가락끝

지점을찾는방식을사용하기때문에Hand flip 패턴에사용

한 손의 앞뒤 뒤집힘을 구분할 수 없으며, Fold&Unfold 패

턴에사용한손가락이순서대로펴지거나접히는것을확인할

수 없다.

V. 결 론

본논문에서는립모션을활용한수부재활치료시스템의개

발 내용에 대해 기술하였다. 지금까지 수부재활치료를 위한

여러 가지 장비와 시스템이 개발되었지만, 환자 가까운 곳에

재활치료 환경을 구축하기에는 장비가 고가이거나 환자 스스

로시스템을구축하여실행하기는힘든경우가대부분이었다.

립모션은 장비비용도 효율적이고 재활치료 환경을 구축하는

것도용이할뿐만아니라, 특히손가락제스처와모션인식에

특화된 장비로써 정확하게 손가락을 트래킹 할 수 있다는 장

점이 있다. 본 시스템을 통해 환자가 일상생활에서 지속적으

로 재활운동을 수행하도록 함으로써 치료의 성과를 향상시킬

수 있을 것이다. 향후 본 시스템에 대한 임상실험을 거쳐 치

료결과에 대한 데이터를 수집하고 이를 분석할 예정이다. 이

결과를가지고수부손상환자들에게좀더나은재활치료방

법을 줄 수 있는 시스템으로 확장 할 예정이다.
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