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사람과 상호작용하는 소셜 로봇을 위한 

인공지능 기반 스피드 퀴즈 콘텐츠의 설계와 구현

오현정*, 강아름*, 김도연*, 정구민**

Design and implementation of an AI-based speed quiz content 

for social robots interacting with users

Hyun-Jung Oh*, A-Reum Kang*, Do-Yun Kim*, Gu-Min Jeong**

요  약 본 논문에서는 사람과 상호작용이 가능한 소셜 로봇에서 구동할 수 있는 스피드 퀴즈 콘텐츠의 설계 및 구현 방법을 

제안하고, 구현을 위해 필요한 지능 모듈을 개발하는 방법을 제시한다. 또한, 지능 모듈 블록들을 배치하고 연결하여 맵을 구

성하는 과정을 통해 스피드 퀴즈 콘텐츠를 구현하는 방법을 제안한다. 최근 소프트웨어 교육이 의무화되고 프로그래밍에 대

한 관심이 높아지고 있다. 하지만 프로그래밍은 프로그래밍 언어에 대한 기초 지식이 없는 학생들이 바로 접근하는 데에는 

어려움이 따라, 초심자에게 적합한 블록형 프로그래밍 플랫폼에 대한 관심이 커지고 있다. 본 논문에서 사용한 블록형 프로그

래밍 플랫폼은 사람과 로봇과의 상호작용을 지원하여 즉각적이고 직관적인 프로그래밍이 가능한 플랫폼이다. 본 논문에서는 

스피드 퀴즈 콘텐츠를 위해 구현한 지능 모듈을 블록형 프로그래밍 플랫폼 내에서 블록화하여 사용하였다. 본 논문에서 제안

하는 스피드 퀴즈 콘텐츠의 시나리오를 구현하기 위해 총 3가지의 이미지 기반 인공지능 모듈을 구현한다. 지능 모듈 외에도 

다양한 기능 블록을 배치함으로써 스피드 퀴즈 콘텐츠를 구현하였다. 본 논문에서는 스피드 퀴즈 콘텐츠 시나리오를 설계한 

방법과 이를 위한 지능 모듈을 구현한 방식을 제안한다. 

Abstract In this paper, we propose a design and implementation method of speed quiz content that 

can be driven by a social robot capable of interacting with humans, and a method of developing an 

intelligent module necessary for implementation. In addition, we propose a method of implementing 

speed quiz content through the process of constructing a map by arranging and connecting intelligent 

module blocks. Recently, software education has become mandatory and interest in programming is 

increasing. However, programming is difficult for students without basic knowledge of programming 

languages   to directly access, and interest in block-type programming platforms suitable for beginners is 

growing. The block-type programming platform used in this paper is a platform that supports 

immediate and intuitive programming by supporting interactions between humans and robots. In this 

paper, the intelligent module implemented for the speed quiz content was used by blocking it within a 

block-type programming platform. In order to implement the scenario of the speed quiz content 

proposed in this paper, we implement a total of three image-based artificial intelligence modules. In 

addition to the intelligent module, various functional blocks were placed to implement the speed quiz 

content. In this paper, we propose a method of designing a speed quiz content scenario and a method 

of implementing an intelligent module for speed quiz content.

Key Words : AI Content, Educational Robot Content, Image Processing, Robot Interaction, Robot Platform
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1. 서론

인공지능은 점점 우리 삶 속 다양한 영역에서 활

용되고 있으며, 그 영역 또한 점차 커지고 있다[1]. 

이러한 인공지능의 발전으로 사회의 다양한 방면

에서 인공지능 기술이 사용되고 있다[2]. 2016년 

딥마인드 챌린지 매치(Google Deepmind 

Challenge match)[3]를 통한 알파고의 여파에 더

하여 인공지능에 관한 관심이 지속적으로 높아지

고 있는데, 이러한 영향은 교육 과정에서 또한 드

러나게 된다. 2018년부터 초·중·고등학교에서 소

프트웨어(SW) 교육이 의무화되는 것이 그 예이다. 

이렇듯 소프트웨어 교육이 정규 교과로 포함되어 

모든 학생이 소프트웨어를 필수로 배우게 되었다.

하지만 소프트웨어의 기초인 프로그래밍은 프로

그래밍 언어라는 새로운 언어를 익혀야 한다는 점

에서 가르치기도, 배우기도 힘든 실정이다. 더 나

아가 인공지능을 개발하기 위한 텐서플로, 케라스 

등의 개발도구를 사용하기 위해서는 일정 수준의 

프로그래밍 실력이 필요하며, 기술에 대한 이해를 

위해서는 미적분 등과 같은 관련된 수학 지식이 필

요하다[4]. 따라서 프로그래밍 언어나 인공지능 기

술에 대한 초·중·고등학교 수준의 교육에는 어려움

이 따른다. 이에 따라 프로그래밍 초심자에게 적합

한 블록형 프로그래밍 플랫폼에 관한 관심이 커지

고 있다.

본 논문에서는 블록형 코딩 플랫폼 내에 사람과 

상호작용하는 소셜 로봇을 위한 스피드 퀴즈 콘텐

츠 시나리오를 구성하고, 이를 위한 딥러닝 기반의 

지능 모듈 블록을 구현하는 방법을 제안한다. 

본 논문에서 사용한 블록형 코딩 플랫폼은 사람

과 소셜 로봇 간의 상호작용이 가능한 교육용 플랫

폼이다[5]. 사용자가 블록을 어떻게 구성하여 프로

그래밍하는지에 따라 사람과 로봇과의 상호작용 

방식을 정할 수 있다. 그 방식은 카메라를 통한 사

용자 인식, 마이크를 통한 사용자 음성 인식, 3D 

printing 된 로봇 또는 virtual 로봇 등을 통해서 

이루어질 수 있다[6][7].

또한, 콘텐츠 구현을 위해 다양한 인공지능의 기

능을 사용할 수 있도록 각각의 기능을 딥러닝 모델

로 구현하여 모듈화한 지능 모듈을 구현한다. 각각

의 모듈은 C#으로 구현되어 플랫폼 내에서 블록 

형태로 사용이 가능하다. 본 논문에서 사용한 교육

용 로봇 플랫폼은 모바일 기기와 같은 하드웨어 성

능이 낮은 기기에서도 지능 모듈을 구동할 수 있도

록 서버를 구축하여 장치에 구애받지 않도록 설계

되어있다. 디바이스에서 콘텐츠를 그대로 구동하지 

않고, 클라우드에 지능 모듈에 대한 연산 요청을 

보내 구동한다. 

그림 1. 서버를 통한 지능 모듈 동작 개념도
Fig. 1. Conceptual diagram of how intelligent modules 

behave through Server 

스피드 퀴즈 콘텐츠를 위해 3가지의 지능 모듈

들을 블록 형태로 구현하였다. 이밖에도 다양한 블

록을 연결하여 구현하였으며, 사용자는 지능 모듈 

블록을 사용하여 다른 콘텐츠를 제작할 수도 있다. 

본 논문에서는 스피드 퀴즈 콘텐츠를 구현한 방

법과 이를 위해 지능 모듈을 구현한 방식 소개를 

비롯해 각 지능 모듈들을 배치하고 연결하여 맵을 

구성하는 과정을 통해 스피드 퀴즈 콘텐츠를 구현

하는 방법을 제시한다.



사람과 상호작용하는 소셜 로봇을 위한 인공지능 기반 스피드 퀴즈 콘텐츠의 설계와 구현   613

2. 스피드 퀴즈 시나리오 콘텐츠 구현

2.1 스피드 퀴즈 시나리오 구성

본 논문은 소셜 로봇의 시각에서 사람과 상호작

용이 가능한 인공지능 기반의 스피드 퀴즈 콘텐츠

를 구현하는 방법을 제안한다. 

스피드 퀴즈 콘텐츠 시나리오의 흐름을 그림으

로 표현하면 그림 2와 같다.

그림 2. 스피드 퀴즈 시나리오 콘텐츠 흐름도
Fig. 2. Flow chart of speed quiz scenario content

먼저 소셜 로봇의 시스템이 시작되면 하드웨어

에 부착된 카메라 센서를 통해 포착된 사람의 수 

인식을 진행한다. 카메라 센서 내에 포착된 사람의 

수가 인식되고 나면, 정답을 외치기 위해 손을 든 

사용자를 인식하기 위해 시스템에 각 사용자의 얼

굴과 이름을 등록한다. 사용자의 얼굴과 이름 등록

이 끝난 후 소셜 로봇이 문제를 출제하고, 게임에 

참여한 등록된 사용자는 손을 들어 답변할 기회를 

얻는다. 이때 소셜 로봇은 손든 사람을 인식하여 

앞서 등록된 사용자 중 어떤 이름을 가진 사용자인

지 판별하여 호명하고, 답변할 기회를 제공한다. 

소셜 로봇으로부터 호명된 사용자가 음성으로 답

하면, 그의 답변을 판별하고 사용자별 점수를 증가

시킨다. 준비된 문제가 종료되면, 사용자별 최종 

점수를 출력하고 게임은 끝나게 된다. 만약 도중에 

사용자가 추가되면, 추가된 사용자가 기존에 저장

된 인물인지 판별하고 아닐 시에는 얼굴과 이름을 

등록하여 게임을 다시 진행한다. 

2.2 스피드 퀴즈 시나리오 콘텐츠의 기능 구현

스피드 퀴즈 시나리오를 시스템으로 구현하기 

위해서 프로세스를 두 가지 사용한다. 첫 번째는 

메인으로 돌고 있는 Process_1인 스피드 퀴즈 프

로그램과 두 번째는 사람의 수가 증가하는 것을 인

식하기 위한 Process_2이다. 

Process_1에는 최초 사용자 등록, 퀴즈 프로그

램 동작 등이 있다. Process_2에는 사용자가 추가

되는지를 실시간으로 감지하는 기능이 포함되어 

있는데, 퀴즈 프로그램 진행 도중 사용자가 추가되

면 Process_1의 구동이 pause 되고 Process_2

가 구동된다. Process_2 내부에서 새롭게 등장한 

사용자의 얼굴과 이름을 등록하고 나면, 

Process_1의 pause 지점에서 resume 된다. 

그림 3. 스피드 퀴즈 시나리오의 프로세스 동작 예시
Fig. 3. Example of process operation in speed quiz 

scenario

이러한 스피드 퀴즈 콘텐츠를 구현하기 위해서

는 스피드 퀴즈에 참가하는 사용자의 수를 인식하

기 위한 카메라 내에 포착된 스피드 퀴즈 참가 플

레이어의 수를 인식하는 ‘사람 탐지 모듈’ , 플레이

어의 얼굴과 이름을 인식하기 위한 ‘얼굴 인식 모
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듈’ , 스피드 퀴즈의 정답을 맞히기 위해 손을 든 

사람을 탐지하기 위한 ‘손든 사람 탐지 모듈’ 총 3

개의 지능 모듈을 구현하였다.

Process_1에서 스피드 퀴즈에 참가하는 사용자

의 수를 인식하기 위해 ‘사람 탐지 모듈’을 구현한

다. 또한, Process_2에서 사용자의 수가 증가한 

것을 인식하기 위해 ‘사람 탐지 모듈’이 사용된다. 

그림 4. 사용자 수 인식 및 증가 인식의 예시 그림
Fig. 4. Example picture of recognition of number of 

users and recognition of increase

이후 스피드 퀴즈 콘텐츠의 진행 방식은 사용자

가 손을 들어 음성으로 정답을 외치는 방식이므로, 

손을 든 사용자가 있는지 인식해야 한다. 이러한 

기능은 ‘손든 사람 탐지 모듈’에서 하게 된다. 사용

자 중 손든 사용자를 인식하여 좌표와 그 사용자의 

이미지 값을 반환한다. 

그림 5. 손 든 사용자 인식의 예시 그림
Fig. 5. Example picture of hand-raised user recognition

이때 손든 사용자가 누구인지 인식하기 위해 얼

굴 인식 모듈을 구현한다. 이는 ‘손든 사람 탐지 모

듈’의 반환 값인 이미지에서의 얼굴을 인식하기 위

한 모듈이다. 

그림 6. 사용자 얼굴 인식의 예시 그림
Fig. 6. Example picture of user face recognition

3. 스피드 퀴즈 콘텐츠 구현을 위한 

지능 모듈 제작 방법

본 논문에서 제안한 스피드 퀴즈 시나리오의 구

현을 위해서는 총 3가지의 이미지 기반 지능 모듈

을 제작해야 한다. ‘사람 탐지 모듈’ , ‘얼굴 인식 

모듈’ , ‘손든 사람 탐지 모듈’ 에 대한 설명 및 제

작 방법과 시나리오 내에서의 모듈의 기능에 관해 

기술한다. 지능 모듈은 각 모듈의 기능에 관련한 

오픈 데이터셋 또는 직접 구축한 데이터셋을 기반

으로 한 학습 모델을 모듈화하여 제작하였다. 모듈

의 기능 구현에 있어서 yolov3[8],  face_ 

recognition 1.3.0[9], openpose[10] 등과 같은 

오픈 라이브러리를 사용하였으며, 개발 언어는 파

이썬으로 구성되어있다. 지능 모듈의 입력인 이미

지는 String list의 자료형을 갖는다. 각 모듈들의 

기능은 함수로 구현이 되어있으며 utils.py를 통해

서 그 기능을 사용할 수 있다. 

3.1 사람 탐지 (Person Detection) 모듈

사람 탐지 (Person Detection) 모듈은 입력받

은 이미지에서 사람을 인식해 사람의 수와 위치를 

판별할 수 있는 모듈이다. 이 모듈은 yolov3라는 

인공지능 모델을 기반으로 제작하였으며, 이는 실

시간 물체 검출을 위하여 개발된 합성곱 신경망 네

트워크이다. 이 네트워크는 COCO dataset의 80 

class를 분류하기 위해 학습이 되었으며, 본 논문

에서는 이 학습 weight를 기반으로 ‘person’만을 

탐지할 수 있도록 하여 모듈을 개발하였다. 

사람 탐지 (Person Detection) 모듈은 “yolo = 

utils.yolov3()”과 같은 방식으로 yolo 객체를 생성

하여 사용할 수 있다. 생성된 yolo 객체에는 

person_predict이라는 함수가 있다. 

person_predict는 “crop_images, coords, 

num_person = yolo.person_predict(image)”

과 같은 구문을 통해 사용할 수 있는 함수이다. 함

수에는 image 데이터가 입력되고, crop_images, 

coords, num_person이 return 데이터로 반환된

다. 여기에서 입력인 image는 사람을 탐지할 이미
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지 list이다. 반환되는 데이터인 crop_images는 

사람으로 판별된 부분만 crop한 이미지 list이다. 

coords는 앞서 탐지한 사람들의 좌표를 나타내며 

[xmin, ymin, xmax, ymax]의 list 형식으로 반

환된다.

그림 7은 모듈의 출력 예이다.

그림 7. 사람 탐지 모듈 실행 결과 예시
Fig. 7. Example of person detection module execution 

result 

스피드 퀴즈 시나리오에서 사람의 수를 탐지하

고 나면 각 사용자의 얼굴 인식을 위해 얼굴과 이

름을 저장하는 등록 과정을 거치므로, 이 모듈의 

출력은 얼굴을 인식하는 모듈에 연결된다. 이때 사

용자를 등록하는 과정에서 필요한 정보는 얼굴의 

이미지와 사용자의 이름이므로, 사람으로 탐지한 

해당 사용자의 얼굴 이미지와 사용자에게서 이름

의 데이터를 입력받아 특정 폴더에 저장하면, 사람

의 얼굴 등록이 마무리된다. 

3.2 얼굴 인식 (Face Recognition) 모듈

얼굴 인식 (Face Recognition) 모듈은 입력받

은 이미지에서 인식되는 얼굴의 대상이 누구인지 

미리 저장된 얼굴의 이미지를 통해 인식할 수 있는 

모듈이다. 얼굴 이미지 파일의 이름이 등록된 사용

자의 이름(ID)으로 저장되어있으며 이를 통해서 사

용자의 이름과 얼굴을 매칭시킬 수 있다. 만약 입

력된 이미지에서 여러 개의 얼굴이 포착된다면, 인

식된 모든 얼굴에 대해서 이미지 list 형식으로 반

환하며 매칭된 이름 또한 String list 형식으로 출

력한다. 

얼굴 인식 (Face Recognition) 모듈은 “face_r

ecognition = utils.face_rc()”과 같은 방식으로 

객체를 생성하여 사용할 수 있다. 모듈 구현에 사

용한 face_recognition 객체의 요소로는 face_re

cognition, add_known이 있다. 

먼저 face_recognition은 인식한 얼굴들에 대

해서 사용자의 이름들을 반환할 수 있는 함수이며, 

“names = face_recognition.face_recognition

(image)”과 같은 구문으로 사용할 수 있다. 여기서 

입력되는 image는 얼굴 인식을 위한 이미지이며, 

한 번에 여러 개의 얼굴을 인식할 수 있다. 이때 n

ames는 인식한 모든 얼굴의 이름들에 대해서 list 

형식으로 반환받게 된다. 만약 이미지에 얼굴로 판

단되는 부분이 없다면 ‘Unknown’으로 반환된다. 

add_known은 사용자 인식을 위해 미리 등록

된 사용자들 외의 새로운 사용자를 추가할 수 있도

록 하는 함수이다. 이는 “face_recognition.add_

known(name, image)”과 같은 구문으로 사용할 

수 있다. 새로운 사용자를 등록하는 것을 목적으로 

두기에, 입력 매개변수를 사용자의 얼굴 image와 

사용자의 name으로 입력받아 등록할 수 있다. 여

기서 image는 crop 된 얼굴 이미지를 사용한다.

그림 8은 모듈의 출력 예이다.

그림 8. 얼굴 인식 모듈 실행 결과 예시
Fig. 8. Example of face recognition module execution 

result 

얼굴 인식 (Face Recognition) 모듈은 스피드 

퀴즈 시나리오에서 손든 플레이어의 얼굴을 인식

하여 호명하는 등의 기능을 위해 사용한다. 이때, 

호명한 사용자가 정답을 외칠 경우 사용자별로 점

수를 올리므로 손든 사용자의 얼굴을 인식하는 과

정이 필수적이다. 
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3.3 손든 사람 탐지 (Hands Up Detection) 모듈

손든 사람 탐지 (Hands Up Detection) 모듈은 

이미지 내에 인식된 사용자가 손을 들었는지를 판

별하는 모듈이다. 이 모듈은 openpose를 기반으

로 개발하였으며, openpose란 사진 또는 영상에

서 실시간으로 사람들의 몸에서 관절 포인트를 추

출할 수 있도록 하는 라이브러리이다. 

관절의 포인트를 기반으로 사용자가 손을 드는 

동작을 인식하므로, 손목의 좌표가 상대적으로 팔

꿈치 좌표와 얼굴 좌표보다 높다면 손을 위로 올린 

행동이라고 판단하여 관련 정보를 출력한다.

손든 사람 탐지 (Hands Up Detection) 모듈은  

“handsup = utils.openpose()”과 같이 openpos

e 객체를 선언하여 사용할 수 있다. 생성된 hands

up 객체의 check_handsup라는 함수를 사용한다.

check_handsup은 “crop_images, coords, d

raw_image = handsup.check_handsup(imag

e)”와 같은 방식으로 사용할 수 있다. image는 손

든 사람을 판별할 이미지이며 반환되는 crop_ima

ges는 판별한 손든 사람만 crop한 이미지 list이

다. coords는 앞서 판별한 손든 사람들의 좌표를 

나타내며 [xmin, ymin, xmax, ymax]의 list 형

식으로 반환된다. draw_image는 손든 사람의 op

enpose의 관절 값인 pose와 그 위치를 원본 이미

지에 그린 이미지로 반환된다. 

그림 9는 모듈의 출력 예이다.

그림 9. 손든 사람 탐지 모듈 실행 결과 예시
Fig. 9. Example of hands up detection module execution 

result

스피드 퀴즈 시나리오에서는 손든 사람 탐지 

(Hands Up Detection) 모듈의 출력 중 하나인 

손든 사람만 크롭한 이미지의 String list가 얼굴 

인식 모듈에 연결되어 손든 사람이 누구인지를 인

식하는 기능을 하도록 한다. 

본 논문에서는 이와 같이 사람 탐지 (Person 

Detection) 모듈, 얼굴 인식 (Face Recognition) 

모듈, 손든 사람 탐지 (Hands Up Detection) 모

듈 총 3가지의 이미지 데이터 기반의 지능 모듈을 

개발하였으며, 이를 기반으로 스피드 퀴즈 시나리

오를 가지는 콘텐츠를 구현하였다.

4. 결론

본 논문에서는 스피드 퀴즈 콘텐츠의 시나리오

를 구성하고, 이를 위해 필요한 기능을 지능 모듈

로 구현한 방법을 제안했다. 

본 논문에서 제안한 스피드 퀴즈 콘텐츠의 구현

을 위해서는 카메라 내에 포착된 스피드 퀴즈 참가 

플레이어의 수를 인식하는 사람 탐지 기능, 플레이

어의 얼굴과 이름을 인식하기 위한 얼굴 인식 기

능, 스피드 퀴즈의 정답을 맞히기 위해 손을 든 사

람을 탐지하기 위한 손든 사람 탐지 기능이 필요하

다. 콘텐츠의 구현을 위해 앞서 언급한 기능들을 

인공지능 모델을 통해 모듈화하여 구현하였다. 각 

지능 모듈들은 이미지 데이터를 입력으로 받도록 

설계하였으며, 블록형 코딩 플랫폼 내에서 사용할 

수 있도록 블록화하여 구현하였다. 또한, 콘텐츠의 

구성을 소셜 로봇의 하드웨어에 장착된 카메라를 

통해 소셜 로봇과 사람 간의 상호작용이 가능하도

록 구성하었다. 이 상호 작용은 콘텐츠의 구현 내

용에 따라서도 다양해질 수 있다.

본 논문에서는 스피드 퀴즈 콘텐츠의 시나리오를 

구현을 위해 ‘사람 탐지 모듈’ , ‘얼굴 인식 모듈’ , 

‘손든 사람 탐지 모듈’ 총 3개의 지능 모듈을 개발

하는 방법을 제시한다. 또한, 지능 모듈 블록들을 

배치하고 연결하여 맵을 구성하는 과정을 통해 스

피드 퀴즈 콘텐츠를 구현하는 방법을 제시한다. 

그림 10은 실제 콘텐츠 실행 장면과 소셜 로봇
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의 시스템 로그이다. 

그림 10. 스피드 퀴즈 실행 장면 및 시스템 로그
Fig. 10. Speed quiz content execution scene and 

system log
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