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요 약

시점 기반 모빌리티란 카메라 영상내에 제어 대상을 제어하는 기능을 의미한다. 본 논문에서는 자체 제작한 스마트 안경에
장착된 마이크로 카메라를 이용하여 바라본 시점에서 제어 대상을 찾고 이것을 이동하는 이동성 제어에 관한 것이다. 개발
목적을 위해 스마트 안경은 라즈베리 파이 보드에 파이 카메라를 장착하고 파이썬 언어 기반으로 제어 대상 검출 및 중심
위치 매칭기와 블루투스 통신 기반 제어기를 구현하였다. 제어 대상은아두이노우노보드기반의 블루투스 통신 제어가가능
한 모형 스마트카를 자체 제작하였다. 본 실험을 통해서 스마트 안경에서 파이 카메라로 관측된 스마트카를 검출하고 시점
범위 내에서 이동 제어가 가능함을 확인하였다. 앞으로 다양한 제어 대상과 정밀한 대상 인식이 가능하도록 개선함으로써
스마트안경을착용한사용자가양손을자유롭게사용하면서제어하고자 하는 제어대상과쉽고편리하게제어와통신이가능
한 스마트 안경 기반 모빌리티 제어와 통신 시스템을 개발하고자 한다.

Ⅰ. 서 론

최근코로나 19 와 같이 대유행 전염병으로 인해전 세계가 비대면 통신

및정보처리의중요성을인식하고있다. 이제는비대면통신뿐만아니라

비대면 대상을 제어하는 정보 처리에 대해서도 관심을 가지게 되었다. 오

늘날 스마트 폰은 사람간의 유용한 통신수단으로 자리잡고있고손가락

터치로전화, 문자, 이메일전송및카메라촬영등의다양한앱기반서비

스를 제공하고 있다[1][2]. 그러나 스마트 폰 기반 대상 처리는 양손을 자

유롭게 사용하지 못하므로 최소한 한 손은 손가락 터치를 이용하여 처리

가이루어질수밖에없다. 양손을자유롭게사용하지못하는지체장애자

들에게는 특수한 제어 장치가 필요하다. 우리는 스마트 안경의 마이크로

카메라를 이용하여 눈으로 관측된 제어 대상을 인식하고 인식한 제어 대

상을 시점 기반으로 이동성을 제어하는 연구를 수행하고 있다. 양손은 그

대로 자유롭게 사용하면서 눈으로 관측된 제어 대상과 통신하고 제어할

수 있다면 코로나 전염병 대유행 시대를 살아야 하는 오늘날에 있어서

비대면정보처리를위한안성마춤의처리방법이될 수 있을 것이다. 본

논문에서는시점기반 대상 제어의 첫 단계로서 스마트안경을 이용한시

점 기반 이동성 제어에 관해 알아보고자 한다.

시점 기반 모빌리티제어실증을 위해 스마트 안경은 라즈베리 파이 보

드에파이카메라를 USB 포트에장착하고 파이썬언어 기반의제어 대상

검출및중심위치매칭기와블루투스통신기반제어기를구현한다. 제어

대상은 아두이노우노 보드 기반의 블루투스 통신 제어가 가능한 모형스

마트카를 자체 제작한다. 실험을 통해 시점 기반 모빌리티 제어가 가능함

을 확인하였고 앞으로 제어 대상의 수를 좀 더 늘리고 좀 더 정밀한 대상

검출이 가능하도록 인식 성능을 개선할 것이다. 또한 스마트 안경만 착용

하면 양손을 자유롭게 사용하면서 제어 대상과 쉽고 편리하게 제어 뿐만

아니라 통신도 가능한 스마트 안경 기반 모빌리티 제어와 통신 시스템을

개발하고자 한다.

II. 스마트 안경 기반 제어 대상 이동성 제어

스마트안경은라즈베리파이보드와 USB에 연결된파이카메라를기

반으로 하여 응용프로세서 보드를 개발하였다. 스마트안경프레임은 3D

프린터를이용하여 케이스를 설계하고제작하였다. 제어 대상을 검출하기

위해 Python 기반 스마트카물체검출기[3]와 검출된 물체와 시점 위치를

매칭하는 중심 위치 매칭기를 구현하였다[4]. 제어 대상은 아두이노 보드

기반의 블루투스 통신 제어가 가능하도록 모형 스마트카를 제작하였다.

III. 스마트 안경 기반 제어 대상 이동성 제어 실험

가. 실험 환경

스마트 안경 기반 제어 대상 이동성 제어를검증하기 위한 실험 환경과

하드웨어 및 소프트웨어 개발 환경에 대해 알아본다. 스마트 안경 시스템

규격은 다음 표 1과 같다.

표 1. 스마트 안경 기반 제어 대상 이동성 제어 시스템 규격

표 2는 제어 대상으로 사용한 아두이노 보드 기반 모형 스마트카 시

스템의 규격을 보여준다.

항 목 규 격
CPU 1GHz single-core ARMv6 CPU (BCM2835)
RAM 512MB
GPU VideoCore IV GPU
OS Rasbian

App.

S/W

Rasbian Package, Python 기반 스마트카 물체

검출기와검출된물체와시점 위치를매칭하는중심위치

매칭기
용도 스마트 안경형 시점 기반 제어대상 모빌리티 제어
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표 2. 제어 대상 스마트카의 시스템 규격

그림 1은 시점 기반 이동성 제어 실험 환경을 도시하였다.

그림 1. 시점 기반 이동성 제어 실험 환경

그림 1과 같이 실험 환경이 구성되면, 스마트 안경의 라즈베리 파이

보드와 대형 디스플레이간에 HDMI 케이블을 연결하여 파이 카메라를

통해 실시간 촬영되는 외부 영상에서 스마트카의 시점 기반 이동성 제어

여부를 확인한다.

그림 2. 스마트 안경과 HDMI 디스플레이간 연결

나. 실험 방법 및 실험 결과

스마트 안경의 블루투스와 스마트카 블루투스간 paring을 통한

모형 스마트카의 이동 주행 제어 여부를 실험한다. 그림 3에서 보는

바와 같이, 모형 스마트카가 파이 카메라에서 촬영된 외부 영상에서

바라다 본 두 개의 파란 경계선 사이 내에서 이동하는지 실험한다.

그림 3. 스마트카가 이동할 경계선 영역 표시

그림 4는 스마트안경에서파이카메라를통해바라본시점에서자동적

으로 되풀이하여 스마트카가 경계선 내에서 위와 아래로 이동 주행하는

결과를 보여 준다.

그림 4. 시점 기반 스마트카의 상⚫하 이동 주행 제어 결과

IV. 결론 및 고찰

최근 비대면 통신 및 정보 처리 기술에 대한 요구가 증가하고 있다. 우

리는 앞에서 살펴본 바와 같이 스마트 안경을 이용한 시점 기반 이동성

제어에 관해 알아보았다. 이를 위해 스마트 안경은 라즈베리 파이 보드에

파이카메라를 USB 포트에장착하고파이썬 언어기반의제어대상검출

및중심위치매칭기와블루투스통신기반제어기를구현했다. 그리고제

어대상은 아두이노 우노 보드 기반의 블루투스통신 제어가 가능한 모형

스마트카를 자체 제작했다. 실험 결과 시점 기반 모빌리티 제어가 가능함

을확인하였다. 앞으로스마트안경에눈동자시안검출및추적기와연동

하여 눈으로관측된 다양한제어대상을 인식하고 인식한제어대상을 사

용자가쉽고편리하게통신하고제어할 수있는시점 기반 제어대상 제어

및통신시스템을개발할예정이다. 본 목적을위해서는다양한제어대상

인식과 통신 접속 정보 추출, 인식률 향상 및인식 속도개선등의 숙제가

남아있다. 최종적으로우리가목표로하는것은사용자는양손을자유롭

게 사용하면서 제어 대상과 직관적으로 눈을 통해 쉽고 편리하게 통신하

고 제어할 수 있는 핸즈프리 시점 기반 통신 및 제어가 가능한 진정한 비

대면 정보 처리 시대를 기대해 본다.
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항 목 규 격
CPU Arduino UNO
Comm Bluetooth RFCOMM
Firmware Blutooth Remote Control
Wheels 3
용도 제어대상 이동성 제어(주행) 확인용
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