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요 약

본논문에서는 IT 기술의소외계층을위한 3D 레이싱게임인터페이스를유니티로제작하고게임에최적화된아두이노컨트롤러를설계했
다. 센서를 통해 측정한 데이터에는 노이즈가 포함되어 오차가 발생한다. 본 논문은 정확한 측정결과를 얻기 위해 센서 융합 상보 필터를 컨트롤러의
가속도 센서와 자이로 센서가 내장된 MPU-6050 모듈에 적용하고 필터 계수에 따른 정확도와 처리 속도의 절충에 대해 분석했다.

Ⅰ. 서 론

본논문에서는 시각적 정보 없이 플레이 할 수 있는 베리어프리 게임과

이에 최적화된 게임 컨트롤러를 개발하여 다양한 사용자들이 즐길 수 있

는 소프트웨어와 하드웨어를 설계하고 검증하였다. 물리엔진을 지원하는

유니티를이용해서 3D 게임의완성도를높일수있었다. 그리고아두이노

컨트롤러에연결된센서에서발생하는측정값의오차를필터를통해소프

트웨어적으로보정하여최적의컨트롤러를제작하기위해필터성능에대

한 실험과 이에 대한 분석을 했다.

Ⅱ. 본론

본 논문에서는 컨트롤러 제작 과정에서 필요한 센서, 필터를 선정하고

게임 인터페이스를 제작하는 과정을 담았다.

가장 통상적으로쓰이는MPU 6050 센서를선정했다. 이후 MPU 6050에

대하여 각도값을정확하게 도출하기위해산술평균 필터와 상보필터의 정

적인저주파상황, 동적인고주파상황에서의동작을비교하여상포필터를

선정하게 되었다. 산술 필터의 경우 평균하는 데이터의개수를 10개, 1000

개두가지경우를준비했고, 상보필터의경우현재값의가중치를의미하는

알파값을 0.9, 0.95, 0.995 세가지 경우의 코드를 작성해 비교해보았다.

장애물의 위치를 알려주는 진동 모듈과 플레이어의 움직임을 전달해주는

MPU 6050을아두이노보드에연결하여컨트롤러를제작했고, 유니티로게

임 인터페이스와 스테이지를 제작했다. 게임의 형태는 플레이어가 트랙을

달리며기록을측정한다. 동시에다가오는장애물을고개를움직여피하는

게임으로 코스를 도는데 소요된 시간을 단축하는 게임으로 제작했다.

유티니와 아두이노를 연결한뒤 이제 아두이노 내의 필터 코드를 변경해

가며게임에가장적합한필터를선정해보는 작업을했다. 우선 산술필터

와상보필터의 동적정적 상황의플레이모습을비교해본결과, 상보필터

가산술필터보다더정확하고반응도빠르게나타나상보필터를선정했

다. 두 번째로코드에서결과값을유니티로보내는 sampling rate를 비교

했다. 정적 상황에서는 sampling rate가 1초에 보내는 data가 35개일 때와

3일때 양호한 상태를 보였고, 동적상황에서는 sampling rate가 1초에 보

내는 data가 35개일때와 350일때 양호한상태를보였다. 따라서 sampling

rate를 35로 선정했다. 마지막으로상보필터의현재값가중치를의미하는

알파값을 0.9, 0.95, 0.995 세가지 경우의코드를 작성해 비교해보았다. 정

적상황에서알파값이 0.95일 때와 0.995일 때 안정적이었고, 동적상황에서

0.95일 때와 0.9일때 빠른 속도로플레이의 움직을 반영하는모습을 보였

다. 따라서 알파값을 0.95로 선정하기로 했다.

Ⅲ. 결론

본논문에서는센서융합상보필터를이용한게임컨트롤러개발및성

능을 개선하였다. 필터는 상보필터를 사용하였으며, 연구를 통해 최적의

필터를 설계할 수 있었다. 상보필터의 계수 값과 정확도의 상관관계를

측정했고, sampling rate와 게임내유니티객체의딜레이를측정했다. 실

험과 다양한 상황에 대한 고려를 통해 최종적으로 결정된 값은 0.95이

며, sampling rate는 35이다. 또한 이 결과를 통해 검증한 결과, 육안으로

보기에 큰 문제가 없음을 알 수 있었다.
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