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요 약

본 논문에서는 RGB-D 카메라 Azure Kinect를 통해 획득할 수 있는 깊이와 사람의 관절 정보를 이용하여 유니티 상의 아바타 객체 애니메이터를
생성하고, 유니티 Photon API를 이용하여 네트워킹 서비스를 하는 방법에관한내용을 다룬다. Azure Kinect SDK를 통해서 얻은 관절의정보를 이용
해 유니티 상의 humanoid 아바타의 관절과 매칭하고, 실시간의 동작을 입력으로 받아 아바타의 자연스러운 애니메이터를 생성한다. 그러고 나서
Photon 서비스 플랫폼을 이용하여관절 정보 기반의 정보를 송신하여 네트워킹서비스를구현했다. 이 과정중 초기에 양측의 로컬에서 상대방의 아바
타 애니메이터가실시간으로 동작하지 못하고눈에보이는 딜레이가 발생하였다. 이 문제를 송신하는 데이터를인코딩하여 압축하는 과정을통해해결
하였고 30fps 속도로 딜레이 없이 동작이 가능해졌다.

Ⅰ. 서론

본 논문에서는 RGB-D 카메라인 Microsoft Azure Kinect[,1,2]에서 획

득한 관절 정보를 이용한 아바타의 애니메이터 생성 및 네트워킹 서비스

내용을서술한다. 관절 정보란 kinect의 내장된 RGB 센서와 IR 센서를이

용해 얻은 깊이 정보를 통해 관절들 각각의 위치 정보를 추출하여 얻은

데이터집합이다. 관절 정보를통해유니티상의아바타의관절정보를매

칭하여카메라로 인식한사람의동작이아바타의 동작으로이루어애니메

이터를생성한다. 또한, 유니티 안에서의위와 같은 동작들이 Photon[3]이

라는 클라우드 서비스를 통해 여러 로컬에서 동작할 수 있도록 한다. 이

과정 중 가공하지 않은 관절 정보를 실시간으로 통신했을 때 눈에 띄는

딜레이가발생하였으며, 10fps 이하의속도에서만 정상 동작하였다. 위 문

제를 데이터 압축을 통해서 30fps에서 정상 동작이 가능하도록 만들었다.

Ⅱ. 본론

본 논문에서는 Azure Kinect[1] 카메라를 통한아바타동작및 네트워킹

서비스 방법을 제안한다. 그림 1 은 제안하는 방법에 대한 흐름도를 나타

낸다. 제안하는 방법은 사용자 인식, 관절 정보 추출, Photon 클라우드를

통한 데이터 관절정보 송수신, RPC를 통해 애니메이터를 수행하는 과정

으로 이루어져 있다.

그림 1. 제안하는 방법의 흐름도.

첫 번째로 사용자 인식과 관절 정보 추출의 경우 Microsoft에서 제공하

는 Azure Kinect Body Tracking SDK[4]를 사용하여 진행한다.

DNN(Deep Neural Network) 모델[5,6]을 통해서 사용자를인식하고관절

에 대한 정보를 추출할 수 있으며, 그림 2 와 같이 표현할 수 있다.

그림 2. 사용자의 관절 정보
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Azure kinect를 통해서얻은 관절 정보를 실시간으로송수신을하며유니

티에서 동작을 하기 위해서 Photon[3] 클라우드 서비스를 사용한다.

Photon[3]은 유니티를 지원하는 클라우드 기반 서버 플랫폼이다. Photon

클라우드 서비스는 서버의 구조에 따라 크게 3가지 형태로 지원된다. 본

논문은 룸 기반의 릴레이 서버 형식의 PUN(Photon Unity

Networking)[7]을 기반으로 진행하였다. 위 과정을 통해 얻은 사용자 ID

정보 및 32개의 관절 정보를 Photon 클라우드에 송수신하여, RPC를 통해

서 다른 주소 공간에서도네트워킹 객체가 동작을 진행할 수있도록 하였

다. 주고받는 데이터 packet의 크기의 경우 사용자 ID 및 32개의 관절 정

보를 포함해 1,284byte 크기를 갖는다.

30fps 속도의 RPC 동작에서 눈에 띄는 딜레이가 발생했다. 1,284byte 크

기의 packet으로는 10fps 이하의 속도에서만 딜레이 없는 정상적인 동작

이 가능했다. 목표로 하는 실시간 동작을 위해서 데이터 packet을 크기를

압축시켰다. 고정되어변하지않는정보는한번의송수신만하게수정하

였고, 실수형자료형을사용하는데이터에 대해서 byte 크기가 더작은정

수형자료로인코딩및자료형변환을통해서 1,284byte의 크기를 890byte

크기로 바꾸어 주고받을 수 있게 하였다.

그림 4. 와 같이 유니티상의 아바타가 Azure kinect[1]를 통해 사용자를

인식하여 사용자와 같은 동작을 할 수 있도록 애니메이터를 생성한다.

그림 3. 유니티상의 아바타 동작

데이터 압축을 통해 트래픽량을 기존보다 월등히 줄였고, 딜레이 또한 시

각적으로 확인할 수 없을 정도가 되었다. ping은 20~25ms 정도를 유지하

며 30fps에서도 유지 실시간 동작이 가능하다. 아바타의 경우 fbx파일 형

식의 데이터를 사용하였으며, 관절 정보가 있는 rigged model에 제한되어

위 동작이 가능하다.

Ⅲ. 결론

본 논문에서는 RGB-D 카메라 Microsoft Azure Kincet에서 획득한 사

람의 관절 정보를 통해 유니티상의 아바타 애니메이터 생성 및 네트워킹

서비스를 다루었다. 관절 정보 매칭, rotation 계산을 통해서 아바타의 자

연스러운 동작을 생성했다. 기존 가공되지 않았던 데이터 packet의 교환

으로인해 발생되었던딜레이를, 데이터가공을통해서약 30%정도의압

축이 가능했다. 30fps 상에서의 Network 객체인 아바타의 동작들이 딜레

이 없이 실행 되며, 20~25ms 정도의 ping을 유지할 수 있음을 보였다.
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