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1. 기획의도
스마트기기 시장은 이제 시계, 안경 등 웨어러블 기기로 확대되고 있습니다. 가전, 자동차에도 접목 중이며 이에 따라 기존 터치 방식이 아닌 인터페이스에 대한 요구가 커지고 있습니다.
웨어러블 기기는 터치스크린이 없기 때문에 사용자의 의도를 자연스럽게 파악하기 위해 동작 인식 기술이 적용되고 있습니다. 이러한 동작 인식 기술의 쓰임은 더 넓어질 것 입니다. 한 예로 베가 LTE-A 는 스마트 폰 최초로 모션인식을 도입하여 사용자에게 환경적 장애가 있을 시 모션 인식으로 기기를 제어할 수 있게 하였습니다.
본 프로젝트에선 화면을 터치하지 않고, 키보드와 마우스 없이 손 동작으로만 PC를 제어하는 기술을 구현할 것 입니다. 이미 시중에 판매되고 있는 키넥트(적외선카메라) 나 특정 센서를 사용하지 않고 카메라만을 사용하기 때문에 특정 장치 없이 누구나 쉽게 PC를 제어 할 수 있습니다.

[image: C:\Users\BIT-82\Desktop\1378172022_thumb.jpg]
<베가 LTE-A 모션인식 (사진출처: 팬택)>




2. 유사제품
1 Wii
현재, 모션인식 기술은 크게 ‘컨트롤러 기반’과 ‘카메라 기반’ 방식으로 나눌 수 있습니다.
대표적인 컨트롤러 기반의 모션 인식 기술은 ‘닌텐도 Wii’를 예로 들을 수 있습니다. 일본의 게임 회사 닌텐도가 ‘닌텐도 Wii’에 모션 인식 기술을 도입하여, 모션 인식 기술의 대중화에 크게 기여했다고 볼 수 있습니다.
[image: ]
<닌텐도 Wii (사진출처: 닌텐도)>
 Wii는 사용자가 한 손엔 컨트롤러와 다른 한 손에 ‘눈차크’라는 컨트롤러를 들고 즐기는 새로운 형태의 게임 입니다. 실제로 Wii의 센서 바 양 끝에 있는 적외선 LED와 Wii 리모컨에 내장된 적외선 카메라가 사용자 팔의 위치를 파악합니다.
 기존의 모션인식 방식은 움직이는 사람에 LED를 부탁한 후 고정된 카메라로 움직임을 인식했지만, Wii는 이와 반대로 LED를 고정시키고 카메라가 움직이는 방식 입니다. 즉, Wii는 LED를 센서 바에 고정시키고 사용자가 들고 움직이는 리모컨에 적외선 카메라를 달았기 때문에 사용자는 리모컨 하나만 있으면 게임을 즐길 수 있습니다.
 또한, 움직임을 더 정확히 인식 하기 위해 Wii는 ADXL330이라는 가속계를 사용해 앞뒤, 좌우, 상하 6방향의 가속도를 측정합니다. 간단한 동작은 분석이 쉽지만 동작이 더 복잡해지면 움직임을 파악하기가 쉽지 않습니다. 이런 어려움을 해결하기 위해 Wii는 기계학습을 이용합니다.
기계학습은 게임을 하는 동안 사용자가 움직이는 ‘예상 목록’을 만들어 데이터를 수집한 뒤 복잡한 움직임이 발생하면 예상 목록과 비교해 동작을 인식하는 방법입니다. 표현할 수 있는 동작 수가 정해져 있지만 정의된 동작만을 표현하므로 게임 속 캐릭터의 움직임이 자연스럽고 사용자 특성이나 개인에 따라 움직임의 차이가 생기는 문제도 줄일 수 있습니다. 동작을 분석하는 데 시간이 적게 걸려 사용자의 움직임을 빠르게 캐릭터로 표현할 수 있는 것도 장점입니다.



2 Kinect
닌텐도 Wii’와는 달리 적외선 카메라를 이용한 카메라 기반 방식의 기술도 있습니다. 마이크로소프트사 에서 개발한 ‘키넥트(KINECT)’ 입니다. 키넥트에는 적외선을 내보내는 ‘적외선 프로젝터’가 있고, 반사되어 돌아오는 적외선을 인식하는 ‘깊이 인식 적외선 카메라’가 있습니다. 이 센서들이 20여개 이상의 관절을 인식하고 3차원의 신체 움직임을 감지합니다.
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<마이크로소프트의 ‘키넥트’ (사진출처: Xbox)>
활동 범위 내에서 플레이어의 움직임을 파악하는데 사용하며, 적외선 프로젝터는 전면의 물체에 픽셀 단위로 적외선을 송출합니다. 적외선 프로젝터에서 송출된 점들이 반사되는 것을 받아들여서 물체를 인식하게 됩니다.
키넥트는 지능적인 처리를 통해 인물과 관련된 다양한 정보를 얻을 수 있어 작업이 용이해지고, 작품의 동작 성능에 악영향을 미칠 수 있는 여러 외부요인들을 차단하여 작품이 주변 환경에 크게 영향을 미치지 않아 원활한 동작이 가능합니다. 또한 사용자의 손과 얼굴을 포함한 신체의 15개 주요 부위의 위치를 초당 30프레임의 속도로 지속적으로 알려줄 수 있으며 복잡한 동작의 인식도 지원함으로 다양한 작업을 수월하게 도움을 줍니다.
하지만 RGB카메라와 IR카메라가 서로 떨어져 있어 두 영상을 일치시키기 위한 조정이 필요로 하는 단점을 가지고 있으며 정밀한 조정을 위해 고난도의 기술이 필요로 합니다. 태생적으로 게임을 위해 개발되어 있기 때문에 카메라 앞에서 5미터 이내 정도로 인식 거리가 제한되고 있으며 스스로 적외선을 송출하고 그것을 사용해 촬영하고는 있지만 외부 조명의 영향에서 완전히 자유롭지 못합니다.
 키넥트 센서는 동적 물체를 바탕으로 골격화를 시도하기 때문에 사람과 비슷한 존재하면 이를 사람이라 인식하고 골격화를 시도하게 되며 사용자가 어떤 물체를 들고 있는 상황까지 골격화를 시도하기 때문에 정확한 골격화 정보를 인식하지 못하는 문제가 발생합니다.

3 Soli
그리고 레이더를 사용해 모션을 인식하는 구글의 ‘솔리(soli)’가 있습니다. 모션을 인식하는 카메라에 비해 레이더는 높은 위치 정밀도를 가지고 있으므로 작은 움직임을 감지할 수 있습니다. 솔리의 경우 인식장치인 레이더 칩이 매우 소형이기 때문에 웨어러블 디바이스를 경량화 하고 사용편의에 기여하기 때문에 IoT분야에 큰 기여를 할 것으로 예상됩니다.
[image: ]
<구글의 ‘프로젝트 솔리(Project soli)’ (사진출처: Google)>

프로젝트 솔리는 손톱만한 초소형 레이더 칩으로 사용자의 손동작을 밀리미터 단위까지 측정할 수 있는 장치 입니다. 이 기술은 구글에서 개발중인 기술로 지금까진 공개된 자료가 별로 없지만 이 기술을 토대로 센서로 읽어내기 힘들었던 손 움직임 같은 제스처 조작을 보다 쉽게 가능하게 해주는 동작 인식 레이더 모듈입니다. 손의 제스처 인식을 하는 이유는 손은 상당히 정확할 뿐만 아니라 빠르게 움직일 수 있고 자연스럽기 때문입니다. 이를 위해 프로젝트 솔리는 레이더를 동작 센서로 하는 것입니다. 예를 들어 아무 것도 없는 공간에서 꼬집는 듯한 움직임을 하면 볼륨을 조작 할 수 있습니다.
레이더는 대상의 향해 전파를 보내고 되돌아온 전파를 수신하는 원리이고 카메라와 비교하면 보다 민감하기 때문에 작은 움직임도 읽을 수 있다는 장점을 가지고 있습니다. 또 다른 장점으로는 외부에 안테나 같은 것이 노출되지 않아도 높은 정밀도를 유지할 수 있다는 것입니다. 덕분에 스마트워치 같은 웨어러블 장치에 내장하여 손가락 움직임만으로 원하는 동작을 감지할 수 있습니다. 이러한 프로젝트 솔리가 실제로 제품에 들어간다면 이젠 터치조차 하지 않고 조작할 수 있는 시대가 열릴 것 입니다.







4 MYO
또 하나의 모션인식 기술로는 밴드 형태로 되어 팔에 끼워서 사용하는 ‘MYO’가 있습니다. 근육을 뜻하는 그리스어 에서 따 온 ‘MYO’는 근육의 전기 신호를 읽어 내어 착용자가 어떤 제스처를 취하고 있는지 알아내어 이에 따라 각종 디지털 기기에 명령을 내리는 방식 입니다. 때문에 제스처를 인식하기 위한 보조 장치 등이 없어도 사용자의 모션을 인식이 가능 합니다.
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<탈믹랩스(Thalmic Labs)의’MYO’ (사진출처: Thalmic Labs)>
MYO는 사용자의 팔에 착용해 사용하는 밴드 형태의 입력장치로, 손가락과 팔의 총 25가지 동작을 인식해 정해진 명령을 수행합니다. 구동원리는 사용자의 근육에서 발생하는 전기 신호를 분석해 리모컨 컨트롤러처럼 개별적으로 전달하고, 기기 내에 6축 자이로스코프 센서가 탑재되어 있어 근육의 움직임 외에 팔 전체의 동작을 읽어내며 기기와의 연결은 블루투스를 사용해 무선으로 자유롭게 사용 가능합니다.
8개의 근전도(EMG: ElectroMyoGraphy)센서를 이용하여 근육의 움직임을 인식하고 9가지 가속센서 (IMU: Inertial Measurement Unit)로 팔의 다양한 움직임을 인식합니다.
근육의 전기 신호를 인식하는 기술은 사람의 근육이 움직일 때, 근육에서 일정한 패턴의 전기 신호가 나오는데 이 패턴을 읽어 제스처에 따른 동작을 할 수 있게 만드는 기술입니다. 
기존의 모션인식 기기들이 가진 거리에 대한 제한, 기타 보조 장치 필요와 같은 환경적인 제약을 뛰어넘음, 손가락 하나로 미세한 컨트롤이 가능합니다.






5 Leap Motion
마지막으로 최근 가장 주목 받고 있는 기술은 바로 ‘립모션(Leap Motion)’입니다. 스크린을 터치하거나 마우스를 사용하지 않아도 화면 조종이 가능 합니다. 립모션은 손바닥 반만한 크기의 입력장치를 통해 사람의 양손과 열 손가락을 감지, 각각의 동작을 인식하여 그 모든 움직임을 컴퓨터로 전송합니다. 어떠한 터치도 없이 기기를 제어할 수 있습니다.
[image: ]
<’립모션(Leap Motion)’ (사진출처: 립모션)>
립모션은 2개의 카메라와 3개의 적외선 램프로 구성되어 사람의 눈과 같은 원리로 작동하며 1/100mm까지 구분하여 인식할 수 있습니다. 이는 키넥트의 200배에 달하는 정밀도 입니다. 또한, 초광각 150도 시야와 깊이 Z축 좌표로 현실의 손 움직임 궤적을 인식하여 3차원으로 나타내 동작을 실제 그대로 나타낼 수 있습니다. 립모션 컨트롤러는 200FPS로 움직임을 추적하기 때문에 사용자가 움직이는 대로 화면의 대상도 정밀하게 따라서 움직입니다.
립모션의 터치입력 동작 원리는 모션 센서 위에 가상의 터치 표면을 만들고 사용자의 손가락 움직임을 감지해서 포인트를 이동하게 됩니다. 하지만 직접 스크린을 만지는 터치센서와 달리 모션 센서는 가상의 빈 공간 위를 움직이기 때문에 포인터 이동은 가능해도 이를 클릭하는 동작을 구현하기 힘듭니다. 립모션은 모션 센서의 인식 범위가 평면이 아닌 입체라는 특징을 이용해 센서의 앞부분은 포인터가 이동하는 호버 존(Hover Zone), 뒷부분을 터치입력이 되는 터치 존(Touch Zone)으로 구성되어 있으며, 호버 존으로 움직이는 손가락을 앞으로 누르면 터치가 되는 가상 터치 방식으로 터치 센서와 동일한 동작이 가능합니다. 





3. 프로젝트 소개
위에서 언급한 것처럼 프로젝트의 성패는 사용자들이 사용하고 싶을 정도의 욕구를 창출하는 데 있습니다. 따라서 본 프로젝트에선 기타장치 없이 웹 캠만으로 PC를 제어할 수 있으며 나아가 사용자가 화면을 벗어난 경우 자동으로 사용자를 추적할 수 있습니다.
[image: C:\Users\BIT-82\Desktop\캡처2.PNG]
<시스템 구성도>
PC에서 9등분으로 나눠진 화면 영역별로 사용자가 취하는 모션을 인식합니다. 또한, 아두이노의 초음파센서를 이용하여 카메라 받침대를 구성 합니다. 아두이노와 초음파센서를 이용한 받침대는 사용자를 추적하여 사용자가 화면을 벗어난 경우 사용자를 추적합니다.


4. 요구사항
	ID
	이름
	설명
	유형

	R01
	모니터 제어
	ㆍ 화면을 On, Off 할 수 있어야 한다.
	기능

	R02
	음량 제어
	ㆍ 음량을 제어 할 수 있어야 한다.
	기능

	R03
	크기 제어
	ㆍ 확대, 축소를 할 수 있어야 한다.
	기능

	R04
	마우스 제어
	ㆍ 마우스 기능이 포함되어야 한다.
	기능

	R05
	키보드 제어
	ㆍ 키보드 매크로들을 사용할 수 있어야 한다.
	기능

	R06
	Browser
	ㆍBrowser를 제어 할 수 있어야 한다..
	기능




5. 기대효과
모션으로 PC를 제어 하기 때문에 키보드와 마우스 사용이 어려운 사용자에게 PC사용을 가능하게 만들어 줍니다. 또한, PC사용에 있어서 진입장벽을 낮춰 줄 수 있으며 웨어러블 기기 사용확대로 인한 기존 터치 방식이 아닌 인터페이스에 대한 요구를 충족 시켜 줄 수 있습니다.
7. 개발도구
1 Visual Studio 2017
2 Arduino
3 Arduino sketches


8. 팀원 별 역할
	팀원 명
	역할
	내용

	홍길동
	PM
	프로젝트 총괄

	강감찬
	서기
	회의 및 미팅 시 나온 안건 기록

	이순신
	총무
	팀 내부 자금 관리

	장영실
	문서작성
	회의, 미팅 시 나온 안건 및 진행사항 문서작성

	정약용
	PL
	팀원들 코드 관리 및 작성 총괄




9. 기지식/미지식
	
	기지식
	미지식

	아두이노
	홍길동
	강감찬, 이순신, 장영실, 정약용

	Winform
	홍길동, 강감찬, 이순신, 장영실
	정약용

	C#
	홍길동, 이순신, 정약용
	강감찬, 장영실-

	XML
	홍길동, 강감찬, 이순신, 정약용
	장영실

	UI자동화
	홍길동, 강감찬, 장영실, 정약용
	이순신

	OpenCV
	홍길동
	강감찬, 이순신, 장영실, 정약용









10. 요구기술
1 C#
2 OpenCV
3 Arduino
4 UI자동화
5 XML
6 Winform


11. 일정
	기간
내용
	12월
	1월
	2월

	
	1
	2
	3
	4
	1
	2
	3
	4
	1
	2
	3
	4

	

기

획
	주제선정
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	자료수집
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	요구분석
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	아키텍쳐
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	설계
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	구현
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	기술학습
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	정
리
	테스트
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	발표
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