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거동이 불편한 사람의 경우 직접적인 제어보다 손동작으로 간접적인 제어를 함으로써 생활에 어려움이 줄

고 편리한 사용이 가능하다. 사람을 인식 후 판단하고 제어가 가능할 뿐만 아니라 손동작 인식이 가능한 선

풍기가 사람들에게 더 편하게 활용되고, 간단한 동작으로 제어할 수 있다. 본 논문에서는 Mediapipe를 활용

하여 간단한 손동작을 바탕으로 실시간으로 풍속을 제어하고 사람을 인식하는 기능을 제공한다. 야외나 에어

컨이 없는 장소의 경우 SLAM을 활용해 주행이 가능한 이동식 선풍기를 개발했다. 기존의 선풍기의 직접적

인 조작 제어가 불편한 것이 누구나 쉽게 간단한 손동작을 통해 먼 거리에서의 인식을 통한 제어와 이동 기

능이 기존 기능에 비해 향상됨을 기대할 수 있다.

키워드: 손동작 인식(hand gesture recognition), 인식 카메라(recognition camera), 

주행 로봇(driving robot), 이동식 선풍기(mobile fan)
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I. 서론

일상생활에서 선풍기를 사용할 때 직접 제어 불편함, 사용자가 

영유아일 경우 손 끼임 사고, 등 위험 상황과 사고가 지속해서 발생하고 

있다[1]. 거동이 불편한 사람의 경우 직접적인 제어보다 손동작으로 

간접적인 제어를 함으로써 생활에 어려움이 줄고 편리한 사용이 

가능하다. 이러한 불편함과 위험 상황 및 사고를 얼굴 및 손동작 

인식이 가능한 선풍기로 자동으로 전원을 켜고, 풍속 조절을 제어할 

수 있다. 손 끼임 상황을 대비하여 손이 선풍기에 근접하는 것이 

포착되면 바로 자동 정지 기능을 통해 피해를 최소화할 수 있다. 

사용자가 공간제약을 받지 않고 선풍기가 장애물을 피해 이동하여 

선풍기를 사용하는 사용자가 안전하고 편리하게 사용할 수 있는 

목표를 달성하는데 기대할 수 있다.

Fig. 1. 연령별 선풍기 끼임 사고

II. 본론

그림 1은 얼굴 및 제스처 인식 시스템 구성도이다. 실시간으로 

사용자의 얼굴 및 손동작을 활용하여 전원 및 풍속을 제어할 수 

있다. 엄지만 폈을 경우 풍속 1단계, 엄지와 검지를 폈을 경우 풍속 
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2단계, 엄지, 검지, 중지만 폈을 경우 풍속 3단계를 작동하도록 한다. 

얼굴 및 손동작 인식 거리는 1.5m 내에 시스템이 작동할 수 있도록 

구현했다. 인식 시스템이 작동 오류 상황을 대비하여 수동 제어로 

스위치를 통해 작동과 정지를 제어할 수 있도록 구현하였다.

Fig. 2. 인식 시스템 구성도

2.1 자율 주행 로봇

그림 3(a)는 장애물을 피해 주행하는 로봇이다. 로봇이 자율주행을 

하기 위해서는 장애물을 감지할 수 있는 라이다 센서가 필요하다. 

로봇에 장착된 라이다 센서를 통해 그림 3(b)와 같이 주변의 장애물에 

빛을 보내고 감지한다. 이러한 과정으로 전방을 비롯한 주변 공간에 

대한 정보를 취득하고 누적시키며 지도화한다[2]. 우리는 

SLAM(Simultaneous localization and mapping)을 사용해서 누적

된 정보를 기반으로 목표지점을 설정하면 해당 지점까지 스스로 

이동하는 시스템 구현했다.

(a) 로봇 주행 (b) 내비게이션

Fig. 3. 자율 주행 로봇

2.2 하드웨어 구성

선풍기를 제어하는 시스템은 그림 4와 같이 라즈베리파이에 전압을 

조절할 수 있는 PWM(pulse width modulation)과 거리를 측정하기 

위한 초음파 센서로 구성했으며 카메라를 통해 사용자의 손동작에 

따라 선풍기의 풍속을 제어했으며 선풍기와 손의 거리가 3cm 이하면 

위험을 감지해 멈출 수 있도록 개발했다[3]. 선풍기가 자율주행할 

수 있도록 장애물을 감지할 라이더(YDLIDAR X4)와 선풍기를 움직

일 수 있게 하는 로봇(omorobot r1 mini) 그리고 로봇에 명령을 

내릴 수 있는 싱글보드 컴퓨터(jetsonnano 4GB Developer Kit)로 

구성하였다. 라이더와 싱글보드 컴퓨터를 통해 맵핑을 하며 축적된 

정보를 기반으로 자율주행이 가능하게 하였고, 로봇에게 명령을 내리

도록 하였다. 로봇은 자율주행할 수 있도록 2륜 로봇을 사용하였고 

연결된 싱글보드 컴퓨터의 명령을 통해 움직인다.

(a) PWM 제어 (b) 초음파 센서

Fig. 4. 하드웨어 구성

III. 결론

본 논문에서는 일반 카메라에서 평균 30FPS의 처리 속도 성능과 

구글에서 제공하는 Mediapipe를 활용하여 각 손동작을 정의하여 

얼굴 및 제스처 인식이 가능한 시스템을 제안하였다. 손동작을 통해 

작동, 풍속을 제어하였고, SLAM을 통해 장애물을 인식하여 자율 

주행할 수 있도록 개발하였다. 또한, 위험 상황의 경우 작동을 정지 

기능과 작동 오류의 경우 수동제어가 가능하도록 추가하였다. 이 

시스템을 사용하게 된다면 수동제어, 사고 예방, 등과 같은 불편함이 

줄고 편하고 사고를 방지할 수 있을 것이다. 본 시스템의 한계는 

야간 및 야외 상황에서의 카메라 인식이 원활하지 않았기에 주간에 

국한하여 인식될 수 있다. 향후 악천후 및 야간 영상을 대상으로 

추가적인 기능과 개발이 필요하다.
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