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            Abstract
          
        

        
          본 연구에서는 우리 주변에서 보이는 다양한 미디어 콘텐츠를 공간 안에서 사용자의 움직임을 이용한 상호작용을 검출하고, 사용자가 참여하고 함께 만들어 나갈 수 있는 연구를 진행하고자 한다. 기존에 많이 사용하던 아날로그 방식의 접촉식 입력도구들에서 벗어나 접촉하지 않고 인식하는 비접촉식 방법을 가지고 단순 인식이 아닌 복잡하고 다양한 모션을 감지해서 상호작용 시스템을 개발하고자 한다. 모션센서가 사용자의 움직임을 찾아내고 행동패턴을 분석하여 그 패턴에 따라 3D 캐릭터가 반응하면서 스토리를 이끌어나가는 구조로 이루어진다. 이를 위해서 다양한 센서에 대한 분석과 테스트를 진행하고, 최적화된 센서를 이용하여 정보를 분석하는 작업을 진행 후 이를 3D 캐릭터의 움직임과 연동하는 작업을 진행한다. 이러한 작업을 통해서 도출된 결과를 이용해서 공간 안에서 직관적이고 강건한 상호작용 작업을 진행한다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          In this study, we intend to conduct a study in which various media contents seen around us can detect interactions using the user's movements in space, and allow users to participate and create together. It is intended to develop an interaction system by detecting complex and various motions, rather than simple recognition, with a non-contact method that recognizes without contacting away from the existing analog-type contact input tools. It consists of a structure that the motion sensor finds the user's movement and analyzes the behavior pattern, and the 3D character reacts according to the pattern to lead the story. To this end, we analyze and test various sensors, analyze the information using the optimized sensor, and then link it with the movement of the 3D character. Intuitive and robust interaction work is performed in the space using the results derived from these works.
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      Ⅰ. 서 론
      우리가 살아가는 공간은 기술의 발전에 힘입어 기술 중심의 사회에서 사용자 즉, 인간중심의 기술 개발의 사회로 변화하고 있다. 사용자의 몰입감을 증대하기 위해서 우리 주변의 영상의 품질을 높이는 연구가 지속되고 있는데, 이는 해상도의 향상을 이야기한다. Full-HD에서 4K 해상도 현재에는 8K의 해상도를 이야기하는데 이것은 이제 대형화에 따른 수치의 확장일 뿐 사용자의 시각에서는 그 차이를 뚜렷하게 확인하기는 어렵다. 영상의 화질은 현재의 기술로 충분하다고 보고 오히려 지금은 사용자가 상호작용을 통해서 보여지는 영상과 가상의 콘텐츠 등을 수단과 방법을 제어하는 부분에 대한 연구가 더 활발하게 이루어지고 있다. 상호작용이 없는 많은 콘텐츠들은 감상적인 관점밖에 나타나지 않기 때문에 점점 그 흥미를 잃고 있으며, 사용자의 몰입도도 떨어지고 있는 것이다. 자연스러운 상호작용을 위해서 다양한 방법들이 연구되고 있는데 크게 사용자의 신체를 통한 터치를 이용한 방법과 스마트폰과 카메라 등의 기기를 사용하는 방법으로 나누어진다. 

      상호작용의 연구는 HCI(Human-computer interaction) 분야에서 다양한 방면에서 연구되어지고 있다. 그림 1과같이 우리 주변의 모든 분야에 사람과 기술이 연결되어 있음을 볼 수 있다[1]. 특히 사용자가 머무르는 공간에서 이루어지게 되는데 이러한 공간에서의 연구는 사용자가 참여할 수 있는 대표적인 연구 분야라고 할 수 있다. 그림 2를 보면 기존에 센서를 통한 인터랙티브 방식은 특정 공간이나 지역에서 (a)의 예제처럼 터치패널을 이용하거나 (b)와 같이 스마트폰 내부의 센서를 가지고 움직임을 감지하고 이에 그림을 그려주는 방식이었다면, (c)와 같이 현재에는 이러한 센서를 사용하지 않고 카메라의 영상만을 이용하거나 추가적인 센서를 사용하는 등의 복합 정보 기반의 인터랙티브 방식을 통해 정밀하고 다양한 정보를 분석해서 그에 상응하는 내용을 전달하고 있다[2]. 이러한 복합적인 센싱 기술은 사용자들이 쉽게 접하게 되는 전시공간에서 기술과 예술의 융합된 새로운 형태의 전시나 작품이 많이 시도되고 있다. 관람객의 움직임 행동 등에 반응해서 사용자에게 전달하고자하는 정보가 영상이나 소리, 조명 등으로 공간에서 표현된다[3]. 버스나 지하철과 같이 불특정 다수가 움직이는 공간에서 센싱을 통한 정보 전달이나, 전시 공간에서 사용자에게 전달하고자하는 정보에 맞춰 내용을 전달하는 방법에도 사용자의 신체 움직임이나 이동정보와 같이 복합적인 센싱 정보를 기반으로 정보를 전달하는 것이다[4][5]. 이처럼 카메라를 이용한 영상 기술의 발전으로 다양한 분야에서 활용하고 있다. 일상생활에서는 안전을 위한 CCTV를 이용한 특정 공간의 관리, 사용자의 움직임이나 행동을 분석하기 위한 기록, 개인적인 기록을 위한 촬영 등 광범위하게 사용되고 있다. 현재 일상생활에서 카메라를 이용한 촬영 및 분석은 보편화 되고 있고, 이를 기록하고 재생산하는 작업들로도 확대 되고 있는 것이다. 이러한 작업들은 데이터 시각화나 여러가지 정보전달의 그래픽 요소로 사용되기도 하는데 이를 위해서는 실시간으로 카메라에서 취득되는 영상 분석 및 이를 보완하기 위한 다양한 센서를 이용한 작업들로 이루어진다.

      
        
        

        Fig. 1. 
				
        

        
          Human-computer interaction and related research fields
        
        

        

      

      
        
        

        Fig. 2. 
				
        

        
          Example of interaction (a) Touch panel (b) Smart phone motion sensor (c) Camera sensing
        
        

        

      

      본 연구에서는 사용자가 조작하는 여러가지 방법을 상호작용이라고 정의하고, 공간에서 다양한 움직임이나 사용자의 행위에 따른 상호작용을 감지하고 이를 활용한 다양한 정보전달을 위한 기술 적용에 대한 연구를 진행하고자 한다. 상호작용을 위한 감지 방법은 크게 3가지로 정의될 수 있는데, 터치 패널을 손이나 펜등을 이용하는 방법, 스마트폰과 같은 모바일 기기의 센서를 이용하여 움직이는 속도나 방향을 분석하여 상호작용을 하는 방법, 카메라에 입력되는 시각정보인 영상을 이용하는 방법으로 나누어 볼 수 있다. 우리는 현장에서 쉽게 설치가 용이하고 움직임에 즉각적으로 반응할 수 있는 영상기반의 센서를 이용해서 연구를 진행하였다. 이를 통해서 특정공간안에서 움직임을 감지하고 판단해서 실시간으로 처리되는 결과를 영상을 통해서 사용자에게 상호작용의 결과를 보여주는 연구를 진행하고자 하는 것이다.

    

    

  
    
      Ⅱ. 본 론 
      
        2-1 상호작용 관련연구
        터치패널을 이용하는 기술은 다양한 방식이 존재하지만 크게 감압식, 정전식으로 나누어 볼 수 있다. 감압식은 패널을 누르는 압력을 통해서 인식하는 방식으로 터치 패널의 압력의 변화를 통해 저항 값이 변하는 데이터를 이용하는 방식이다. 정전식 터치방법은 현재 스마트폰에서 사용되는 방식으로 감압식 방식에 비해서 반응도 빠르고 터치감도 좋다. 이 방식은 손가락과 같은 전기가 흐를 수 있는 물체가 스크린에 닿으면 그 부분을 인식하고 이동을 감지해서 모션을 추적하는 방식이다. 

        모바일 형태의 기기를 이용한 인터랙션 방법은 일반적인 입력도구를 사용할 수 없는 공간에서 작은 기기에 적용할 수 있다. 기기의 움직임을 통한 상호작용이 이루어지므로 사용자에게 흥미를 유발 할 수 있다. 기기안의 센서를 이용하여 움직임과 이동에 대한 상호작용 정보를 취득하는 것이다. 움직임을 지속적으로 추적하면서 낮은 전력으로도 동작이 가능한 장점을 가지지만 지속적인 동작의 분석과 의도하지 않은 움직임에 의한 오차의 문제를 지닌다. 

        마지막으로 우리가 사용하려는 시각정보 기반의 상호작용 방법은 카메라를 이용하여 취득한 영상 데이터를 분석하여 상호작용을 구현한다. 상대적인 움직임의 추적과 분석을 통해서 인터랙션을 판단할 수 있으며, 사용자가 특별하게 하드웨어를 만지거나 제어하지 않는다. 하지만 카메라에서 물체의 깊이정보를 찾아내는데 어려움이 있어서 다수의 카메라 또는 광원을 이용한 추가 작업을 통해 이를 보완한다.

        카메라를 이용한 상호작용은 다양하게 이루어지고 있는데 그림 3은 공간에서의 상호작용을 보여주는 예로서 사용자의 신체 여러 부위의 움직임에 따라서 영상이 반응하고 변화하는 것을 보여주고 있다. 아래의 그림 4는 지하철역과 버스정류장에서 상호작용이 적용된 예를 보여주는데 지하철역의 디스플레이의 경우 지하철리 들어오고 나가는 상황에서 영상안의 모델의 머리가 날리면서 실제 사람이 지하철의 이동에 영향을 받는 것을 보여주고 있다. 버스 정류소의 경우는 사용자가 화면 앞에 다가오면 3D영상이 실시간 합성되면서 사용자에게 재미를 선사한다.

        
          
          

          Fig. 3. 
				
          

          
            Application example of interaction technology in space using interactive technology
          
          

          

        

        
          
          

          Fig. 4. 
				
          

          
            Example of interaction with a camera at a bus & subway station
          
          

          

        

        위에서 이야기한 사례들에서 동작인식 기술은 전자장치 및 각종 감지기를 사용해 관객의 행위를 감지하여 그에 상응하는 결과를 보여주는 것으로 영상, 소리 등의 사람의 오감으로 느낄 수 있는 다양한 상호작용을 이끌어낸다. 이러한 작업은 사람들에게 직관적으로 다가서게 되면 어려움이 없이 친근하게 다양한 정보를 전달 할 수 있는 장점을 지니게 된다. 오늘날에 이르러 기술의 발전과 기기의 소형화에 힘입어 다양한 동작인 컨트롤러, 웨어러블 디바이스(Wearable Device), 감지기 등의 기기를 활용한 다양한 입출력 도구를 통해서 사용자에게 정보전달의 역할을 해나가고 있다. 사용자는 공간 안에서 자유로운 동작으로 기술기반의 기기나 콘텐츠들을 제어할 수 있으며, 실시간으로 상호작용의 결과를 확인할 수 있다.

      

      
        2-2 사용자 동작인식 기술
        동작인식은 카메라를 이용하여 사용자의 움직임을 알아내고 추적하여 그 정보를 검출하는 작업을 의미한다. 이렇게 알아낸 영상 정보를 기반으로 컴퓨터를 이용해 원하는 작업을 진행할 수 있다. 이러한 작업은 화면을 터치하거나 아날로그적인 장치들을 움직이는 작업 등처럼 물리적인 접촉을 하지 않고 상호작용 작업을 할 수 있다. 이러한 작업을 기반으로 첨단산업, 예술, 의료, 교육 등과 같이 여러 분야에서 광범위하게 적용해서 활용할 수 있다. 이렇게 카메라 영상을 기반으로 움직임을 찾아내고 추적하는 모션캡쳐 작업을하기 위해서는 깊이정보(Depth Information)가 기반이 되는데 콘텐츠제작, 예술 작품 구현과 같이 목적에 따라서 다양한 결과물을 보여주고 있다. 이러한 깊이정보를 측정하는 기술은 그림 5와 같이 3가지로 나누어 볼 수 있는데 스테레오스코프 비전(Stereoscopic Vision), 구조광 패턴(Structured Light Pattern), TOF(Time of Flight) 방식 이다[6]-[8].

        
          
          

          Fig. 5. 
				
          

          
            Method of Extracting Depth Information
          
          

          

        

        스테레오스코프 비전 방식은 가장 일반적인 방법으로 그림 6에서 A,B의 2개의 카메라를 이용해서 사람의 눈처럼 왼쪽과 오른쪽의 이미지를 만들어 내는 것이다. 왼쪽과 오른쪽에서 획득한 이미지 C,D는 보는 각도에 따른 약간의 차이가 존재한다. 계산을 통해서 이미지를 비교 분석하여 두 이미지의 변위차를 이용 깊이 정보를 추출하는 방식이다. 이러한 방법은 3D 영화에 일반적으로 상용되고 있는데 간단하게 구현할 수 있기 때문이다. 

        
          
          

          Fig. 6. 
				
          

          
            Stereoscope vision
          
          

          

        

        그림 7은 구조광 패턴 방식을 설명하고 있다. 구조광 패턴 방식은 찾아내고자 하는 물체에 그림 왼쪽과 같이 정해진 패턴을 뿌려주고, 이 패턴의 변화를 영상으로 분석하여 대상의 깊이 정보를 추출하는 방식이다. 구조광 패턴 방식의 3D 센서는 마이크로소프트사의 Kinect 제품에 적용되었는데, 이 제품은 μm 단위의 높은 정밀도로 측정이 가능하지만 높은 가격과 느린 속도 그리고 측정거리가 짧다. 

        
          
          

          Fig. 7. 
				
          

          
            Structured Light Pattern
          
          

          

        

        ToF(Time of Flight) 방식은 그림 8과 같은 구조로 빛이 물체에 닿고 반사되어 돌아오는 시간차를 기반으로 물체의 깊이 정보를 분석하는 방식이다. 물체에 닿고 돌아오는 시간이 빠르면 가까운 곳에, 늦으면 더 멀리 있다고 판단하여 이러한 차이를 기반으로 물체의 형태와 깊이 정보를 추출하는 것이다. ToF 방식의 센서는 마이크로소프트사의 Kinect v2이다. 장점은 인식범위가 넓고, 깊이정보를 바로 취득할 수 있다. 하지만 상대적으로 구조광 방식보다는 정밀도가 떨어진다. 

        
          
          

          Fig. 8. 
				
          

          
            ToF(Time of Flight)
          
          

          

        

      

      
        2-3 영상 기반의 센싱 장치
        키넥트는 움직임을 인식하기 위해 개발된 센서로 version1과 version2 로 두 가지 버전이 존재한다[9][10]. 마이크로소프트사에서 개발되어 적외선 프로젝터, 적외선 카메라, 영상 취득용 카메라 등으로 이루어져 있다. 두 제품의 차이를 살펴보면, 키넥트 version1은 깊이정보를 구하는 기술이 앞에서 언급한 구조광 패턴 방식으로 패턴을 뿌려주고 이를 센서에서 분석하면서 왜곡된 부분에서 깊이정보를 찾아낸다. 그림 9의 (a)를 보면 제품에서 센서는 적외선 패턴을 투광하는 IR 프로젝터(왼쪽)와 그것을 읽을 IR 카메라 (오른쪽)으로 나누어 져있다. 또한 그사이에 영상을 취득하는 카메라가 탑재되어있다. 하지만 그림 7의 (b)의 키넥트 version2는 ToF(Time of Flight) 방식으로 빛이 물체에 닿고 반사되어 돌아오는 시간차를 기반으로 물체의 깊이 정보를 분석하는 방식이다. 깊이정보 센서는 외관으로는 보이지 않지만 제품 가운데 부분에 적외선 카메라(왼쪽)와 적외선을 투광하는 프로젝터(오른쪽)가 키넥트 version1처럼 탑재되어있고, 왼쪽에 영상 취득용 카메라가 탑재되어 있다. 두 제품의 큰 차이는 키넥트 version2가 키넥트 version1보다 이후에 개선된 모델이기 때문에 그림 7의 (c)와 같이 검출할 수 있는 영역과 깊이의 범위가 약 2배가량 확장되었다.

        
          
          

          Fig. 9. 
				
          

          
            Kinect Sensor (a) version1 (b) version2 (d) depth & detection range
          
          

          

        

        립모션은 손동작을 인식하기 위해 개발된 센서로 작은 휴대가 용이한 장치이다[11]. 그림 10의 (a)와 같이 3개의 적외선 LED가 반사되어 돌아오는 정보를 적외선 LED 사이에 있는 2개의 적외선 카메라가 스테레오 방식으로 깊이전보를 검출하는 방식이다. 적외선을 이용한 강건한 정보의 검출이 가능하다. 그림 10의 (b)와 같이 가로 609.6mm 세로 342.9mm의 영역 안에서 움직임 검출이 가능하고 0.01mm의 움직임 검출과 200FPS(Frame Per Second)로 움직임을 추적할 수 있어 높은 정밀도를 보인다. 

        
          
          

          Fig. 10. 
				
          

          
            Leap Motion Sensor (a) IR LED (b) detection range
          
          

          

        

        인텔사에서 개발한 리얼센스 시리즈는 키넥트 version1과 같이 구조광 패턴 방식을 기반으로 적외선을 이용해서 사물을 인지하는 센서이다[12]. 리얼센스 카메라는 그림 11과 같이 메인 카메라와 적외선 프로젝터, 적외선 카메라로 구성되어 있다. 원리는 적외선을 이용하여 사물의 형태와 거리를 감지하여 이를 기반으로 3D 데이터를 추출하고 영상촬영된 2D 이미지를 이용해서 물체의 입체적인 이미지를 보여준다.

        
          
          

          Fig. 11. 
				
          

          
            Real Sense D435 
          
          

          

        

      

    

    

  
    
      Ⅲ. 인터랙티브 시스템
      모션센서인 키넥트, 립모션, 리얼센스와 같은 카메라 기반의 장비중에서 우리는 공간에서 설치가 용이하고 다양한 움직임을 센싱할 수 있는 리얼센스를 기반으로 테스트를 진행하고자 한다. 키넥트 센서는 개발 사용된지 오랜 시간이 지나고 현재 단종된 상태이고, 립모션은 손에대한 움직임에 특화되어 있기 때문에 사람의 움직임이나 상체에 대한 센싱 부분을 고려했을 때 가장 적합한 카메라 장비로 판단되었다. 

      실험에서 사용된 카메라는 인텔사에서 개발한 리얼센스 시리즈중의 D435 모델을 선정해서 테스트 되었다. 이 모델은 카메라가 확보할 수 있는 시야각이 다른 모델에 비해 넓고, 측정 거리도 넓어서 다양한 환경에서 사용이 용이하다. 특히 상호작용을 위한 손의 제스쳐 인식을 위한 검출도 용이한데 손과 손가락의 위치를 총 22개의 점으로 인식가능하고 이를 기반으로 손과 손가락을 추적한다. 손가락은 손가락 마디에서 손가락 끝 사이의 관절 2개로 각각 4개의 포인트, 손바닥과 손등의 2개의 포인트로 구성된다. 이를 기반으로 제스쳐 인식인 주먹을 쥐고, 손바닥을 편상태와 손을 좌에서 우로, 우에서 좌로 움직이는 동작의 제스쳐를 감지한다. 이러한 동작을 이용해서 우리는 인터랙티브 시스템을 그림 12와 같은 환경에서 테스트를 진행하였다. 영상 출력을 위한 디스플레이 앞에 사람이 영상을 보면서 움직이는 모션에 따라 결과를 보여주는 것을 목표로 센서의 위치를 정하고 테스트를 진행하였다. 디스플레이와 사용자 사이에 유리창이 존재하는 환경을 고려하여 작업하였다. 

      
        
        

        Fig. 12. 
				
        

        
          Interaction system layout
        
        

        

      

      그림 13은 상호작용 시스템을 구성하기 위한 하드웨어 구성을 나타내고 있다. 다중의 디스플레이를 연동하기 위해서 네트워크 기반의 동기화 작업이 전제되어야하기 때문에 네트워크 연동과 영상의 제어를 위한 제어 서버의 역할이 필요하다. 센서의 정보를 얻어서 서로의 서버에서 특정 영역에 상호작용을 연동하였다.

      
        
        

        Fig. 13. 
				
        

        
          Interaction System Hardware Diagram
        
        

        

      

      상호작용 시스템은 크게 3단계로 테스트가 진행되었다. 그림 14를 보면 1차 단계에서 센서에 대한 실내공간에서 내부 테스트를 진행하면서 실내에 설치된 유리를 사이에 두고서 투사에 대한 테스트를 진행하였다. 사용자의 신체의 움직임을 감지하고 그중 손의 움직임을 감지해서 제스쳐를 인식하는 테스트를 진행하였다. 2차 단계로는 실외환경에 사용자와 실내 환경에 카메라가 세팅되고 그사이를 유리가 있는 환경에서 인식률 테스트를 진행하였다. 유리는 두께나 코팅된 필름에 따라서 환경적인 차이를 나타내었다. 그리고 마지막 3차로는 앞에서 테스트된 결과들을 이용하여 가상의 3D 캐릭터에 모션인식에 따른 손의 제스처를 인식해서 상호작용을 테스트하는 과정으로 마무리 하였다.

      
        
        

        Fig. 14. 
				
        

        
          Test step (a) in-door (b) out-door (c) interaction
        
        

        

      

      카메라는 빛의 간섭과 주변 환경의 변화에 민감하게 반응하는데 이러한 부분에 대해 강건한 검출 및 추적을 진행하기 위해서 다양한 실외 환경의 테스트가 필요하다. 그림 15는 센싱 카메라의 다양한 환경 테스트를 위해서 진행한 테스트 작업으로 실내에 설치된 카메라가 실외에서 반응하는 사용자를 감지하고 인식하는 과정을 테스트 하였다. 주변의 다양한 빛의 간섭이나 주변 사람들의 이동을 통해서 그림자나 빛의 변화에 대해 간섭이 존재하는 부분을 확인하였다. 빛의 급격한 변화에 민감도를 보이는 부분에 대해서 예외 처리를 통한 정확도를 찾고자 하였고, 사용자가 겹치거나 지나가는 부분에 대한 반사에 대한 부분도 시간차를 이용해서 예외 처리를 진행하였다. 이러한 부분을 환경에 맞게 적용하여 환경에 최적화 하는 작업을 진행하였다. 

      
        
        

        Fig. 15. 
				
        

        
          Outdoor environmental sensing test work
        
        

        

      

      손을 이용한 제스쳐 인식은 손을 쥐고 펴는 동작에서 시작해서 다양한 설정이 존재한다. 그림 16에 제스처에 대한 정의를 나타내고 있는데, 손의 다양한 모양을 인식하는 것과 이러한 손의 움직임까지는 분류가 가능하다. 하지만 이러한 손의 움직임에 대한 기준이 필요하기 때문에 우리는 신체의 각 관절의 정보를 이용해서 몸통을 기준으로 잡고 상하좌우에 대한 손의 모션인식을 추가해서 정확한 동작 인식을 하고자 하였다. 

      
        
        

        Fig. 16. 
				
        

        
          Hand gestures detection
        
        

        

      

      그림 17은 앞에서 이야기한 신체의 관정 정보와 손의 움직임을 이용해서 사용자가 상호작용 테스트 작업을 진행한 이미지이다. 가상의 3D 말 캐릭터는 카메라가 사용자를 인식하는 공간에서 사용자의 손의 움직임에 반응한다. 이러한 상호작용에 반응해서 3D 말 캐릭터가 모션에 따라서 왼쪽, 오른쪽, 점프의 세단계의 움직임을 나타내고, 앞으로 달려가는 가상의 공간에서 목표지점까지 무사히 도달하는 방식의 규칙을 가지고 테스트를 진행하였다. 직관적인 모션을 위해서 손을 왼쪽으로 움직이는 동작에는 왼쪽으로 이동, 손을 오른쪽으로 움직이는 동작에는 오른쪽으로 이동, 양손을 들어올리는 동작에는 점프를 하게되는 규칙을 적용하였다. 이러한 방식은 움직임이 거의 없는 사용자의 몸통과 상대적으로 움직이는 손의 움직임을 통하여 동작을 인식하는 방법으로 진행되었다. 이러한 과정을 통하여 출발지점에서 시작하여 목표지점을 향해 움직이는 과정으로 상호작용 요소에 대한 테스트로 진행하였다. 그림 18은 이러한 움직임에 반응하는 3D 말 캐릭터의 움직임을 영상으로 기입할 수 없어서 스틸 이미지로 나타낸 것이다. 화면의 가운데를 중심으로 사용자의 손의 움직임에 따라서 좌우로의 이동과 점프하는 동작에 대한 내용을 보여주고 있다. 

      
        
        

        Fig. 17. 
				
        

        
          Detect hand gestures Interaction test
        
        

        

      

      
        
        

        Fig. 18. 
				
        

        
          Gesture detection interaction test video still image
        
        

        

      

      구현된 시스템은 사용자가 핸드 모션을 통해 상호작용을 진행하기 위해서 구현되었다. 테스트에 참여한 사용자들은 특정 공간에서 실시간으로 모션에 반응하는 가상의 3D 캐릭터를 확인하면서 자신이 행동에 반응하는 캐릭터에 대해서 흥미를 가지고 테스트를 진행하였다. 하지만 테스트를 진행하는 과정에서 빛에 의한 간섭 때문에 센서의 설치 환경이 중요한 요인으로 발생하였다. 카메라 센서에 빛이 광원에 의한 순간적인 객체의 추적실패 및 지연이 생기게 되는 것으로 확인되었다. 때문에 우리는 실험 테스트 공간을 빛에 의한 간섭이 적은 공간을 선정하고 실험 환경을 구성하는 부분에 있어서도 빛을 고려해서 설치하였다. 이는 상호작용의 목적에 맞는 주변 환경을 구성하고 빛에 대한 카메라의 문제가 발생하지 않는 구성이 매우 중요한 요소라는 것을 확인하는 결과를 나타내었다. 

    

    

  
    
      Ⅳ. 결 론
      현대사회는 새로운 기술의 개발과 더불어서 다양한 학문과 교류하고 융합하는 현상이 두드러지게 나타나고 있다. 기술이 기술에만 머무르는 것이 아니고 기술과 문화, 예술 등 기존에는 뚜렷하게 다르고 별개라고 생각했던 부분들이 하나로 융합되고 있는 것이다. 기술을 표현하기 위해서 예술적인 감각이 필요하고, 문학을 알리기 위해서 기술을 통해 재미있고 쉽게 다가갈 수 있게 만드는 것이다. 이러한 부분에서 상호작용과 관련된 기술들은 매우 두드러지게 나타나고 있는 요소라고 할 수 있는데, 사용자가 직관적으로 다가설 수 있기 때문이라고 생각된다. 기존의 기술들과 새로운 기술 더불어 하드웨어의 발달로 점점 고도화되고 소형화 되면서 우리 주변에 널리 사용되고 있는 것이다. 

      이번 연구에서는 사용자의 직관적인 행동을 인식하는 카메라와 이에 반응하는 영상 미디어 기반의 연구를 진행하였다. 미디어와 매일 함께하는 환경을 지니고 있는 현대인에게 단방향적인 영상 표현에만 머무르지 않고 카메라와 센서 등 다양한 매개체를 활용하여 미디어 콘텐츠를 보여주는 것은 더욱 효과적으로 정보를 전달할 수 있는 방법이 될 것이다. 이는 일방적인 전달방식을 통해 기술이나 정보를 얻게 되는 수동적 방식에서 벗어나 사용자가 디지털 콘텐츠에 직접 참여할 수 있는 상호작용 기술을 통해 나타나고 발전되고 있다. 특히, 최근에 개발 된 비 접촉식 동작인식 감지 기기들인 립모션과 리얼센스가 이러한 상호작용 방식의 대중화에 앞장서고 있다. 이러한 기술의 적용을 통해 사용자의 신체 행위를 인식하여 별도의 신체적 접촉이 있는 장비를 사용하지 않고 대상과 상호작용하는 방식의 콘텐츠는 앞으로 각광받을 대표적인 방식이라고 볼 수 있다. 이러한 기술들이 우리 생활에서 다양하게 적용되고 있기 때문에 앞으로 더 다양한 연구를 통해 다양한 환경과 공간에 적용 가능할 것으로 기대된다.
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