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요약 
 

동작 센서의 성능이 점점 뛰어나짐에 따라 실시간으로 

캡처된 3차원 동작데이터를 이용한 응용분야가 넓어지

고 있다. 가상 캐릭터 조종 문제는 그 중의 하나로, 동

작 센서 앞에서 사용자가 특정 동작을 수행했을 때, 실

시간으로 가상 캐릭터가 같은 의미의 동작을 수행하도

록 조종하는 문제이다. 기존의 연구들은 비인간형 캐릭

터가 사용자의 의도에 맞는 동작을 수행하도록 조종하

는데 성공했으나 캐릭터의 동작이 고유의 동작 패턴을 

유지하지 못한 채 이루어졌다. 이 연구에서는 캐릭터 고

유의 동작 패턴이 유지되는 새로운 비인간형 캐릭터 조

종 알고리즘을 제안한다. 

 

1. 서론 

 
이 연구에서는 신체 구조뿐만 아니라 캐릭터 고유의 동

작 패턴이 유지되는 가상 캐릭터 조종 알고리즘을 제안

한다. 연구의 가장 기본이 되는 아이디어는 캐릭터 고유

의 동작 패턴은 주기적 동작으로 표현된다는 점에서 출

발했다. 즉 동작 패턴을 유지하기 위해서는 주기적 동작

의 주기성을 유지해주어야 하는 것이다. 이를 위해 주기

적 동작과 비주기적 동작을 구분하여 다르게 처리한다. 

주기적 동작의 경우, 자세 단위로 매핑을 처리한 이전 

연구들과 달리 동작 단위로 특징 벡터(feature)를 찾아

내서 캐릭터의 주기적 동작으로 매핑 한다. 비주기적 동

작의 경우 자세 단위로 매핑을 처리한다. 

 

2. 전처리 단계 
 

2.1. 비주기적 동작을 위한 자세 매핑 

 

 

캐릭터의 키프레임 애니메이션과 사용자 동작 데이터를 

바탕으로 자세 특징 벡터 매핑이 학습된다. 자세 특징 

벡터 매핑 학습과정은 Seol et al[1]의 연구를 참고하였

다. 자세 특징 벡터 매핑은 y = Ax + b 로 나타내어진다. 

여기서 y =  *𝑦𝑖+란 조종 손잡이 자유도 값으로 이루어진 

캐릭터의 특징 벡터이고 x =  *𝑥𝑖+는 특징 값으로 이루어

진 입력 자세 특징 벡터이다. A는 포즈 변환 매트릭스이

고 b는 상쇄 벡터이다. 𝛽𝑖𝑗를 특징 값 각각의 가중치라

고 할 때, 각 출력 특징 값 𝑦𝑖는 𝑦𝑖 =  ∑ 𝛽𝑖𝑗(𝑎𝑖𝑗𝑥𝑗 + 𝑏𝑖𝑗)𝑗  
와 같이 선형식의 가중치 결합으로 정의된다. 가중치 값

이 클수록 해당 특징 값이 캐릭터의 특징 값을 잘 표현

하는 것이라고 할 수 있다. 

 

2.2. 주기적 동작을 위한 동작 매핑 

 

동작 매핑의 첫 번째 단계에서는 서포트 벡터 머신을 

기반으로 한 동작 분류기를 생성한다. 동작 센서를 통해 

입력된 사람 동작이 데이터 구성 단계에서 만들어놓은 

여러 종류의 주기적 동작들 중 어느 동작에 해당하는지 

구분하기 위한 분류기이다. 각각의 동작 이름을 가진 데

이터들을 이용하여 멀티 클래스 서포트 벡터 머신

(multi-class SVM) 분류기를 학습한다. 

 

동작 매핑의 두 번째 단계에서는 캐릭터에 대한 동작 

그래프를 생성한다. 동작 그래프란 주어진 동작 데이터 

이외의 다양한 동작들을 생성할 수 있게 도와주는 일종

의 그래프이다. 동작 그래프를 시간에 따라 탐색해 나가

면 자연스럽게 이어지는 새로운 동작 흐름이 나오게 된

다. 이 연구에서 사용할 동작 그래프는 기존의 동작 그

래프[2]에 변형을 가한다. 변경한 사항은 동작 그래프

내의 각 꼭짓점을 프레임 단위 대신 동작 단위로 한 점

이다. 여전히 모서리는 자연스럽게 이어지는 꼭짓점 간

에만 존재한다. 

 

3. 실시간 처리 단계 

 
마이크로소프트 키넥트와 같은 동작 센서 앞에서 사용

자는 일련의 동작을 실시간으로 수행한다. 동작 센서를 

통해 입력된 일련의 동작들을 기본 동작 단위로 끊어 
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동작 특징 벡터를 만들어낸다. 벡터 값을 전처리 단계에

서 만들어둔 사람 동작 분류기에 넣어주면 결과 값으로 

가장 유사한 주기적 동작 이름이 나온다. 결과 값으로 

나온 동작 이름을 바탕으로 캐릭터의 동작 그래프 내 

현재 꼭짓점에서 이동 가능한 꼭짓점들을 살핀다. 현재 

꼭짓점에서 이동 가능한 꼭짓점들 중에 동작 분류기 결

과 값에 해당하는 주기적 동작의 확률 값이 가장 높은 

꼭짓점으로 이동한다. 입력된 사용자 동작 정보를 바탕

으로 캐릭터의 동작 그래프에서 의미가 맞는 방향으로 

탐색해 나가면 원하는 주기적 동작이 결과로 나오게 된

다. 다음으로 주기적 동작과 관련 없는 캐릭터의 부위에 

대해서 전처리 단계에서 만든 자세 매핑 함수를 이용해 

비주기적 동작을 만들어낸다. 이렇게 만들어진 캐릭터의 

주기적 동작과 비주기적 동작을 합쳐주면 최종 동작이 

나온다. 최종 동작은 캐릭터의 고유 동작 패턴을 유지하

면서 사용자가 의도한 동작을 실시간으로 수행해준다. 

 

그림 1 :자세 매핑과 동작 매핑을 통해 최종 동작이 추출된다. 

 

4. 결과 

 
앞서 제안한 시스템은 사람의 동작을 이용하여 비인간

형 캐릭터의 동작을 조종하는데 성공하였다. 캐릭터와 

사람의 신체구조와 동작 패턴이 다름에도 이를 모두 유

지하는 매핑이 이루어졌다. 그림 1에서는 사용자가 주

기적 동작과 비주기적 동작을 동시에 수행할 경우를 보

여주고 있다. 캐릭터는 주기적 동작에 관련된 신체부위

는 동작 매핑을 통해, 비주기적 동작에 관련된 신체부위

는 자세 매핑을 통해 동작 데이터를 얻는다. 그림 1에

서 캐릭터의 주기적 동작과 비주기적 동작이 자연스럽

게 조화되어 수행되고 있음을 볼 수 있다. 또한 디자이

너가 미리 만들어놓은 동작 외의 다양한 동작이 생성 

가능함 또한 확인 할 수 있다. 

 

그림 2 : (a) 주기적 동작인 걷기와 비주기적 동작인 무릎 굽

히기를 동시에 수행하였다. (b) 주기적 동작인 걷기와 비주기

적 동작인 몸통 흔들기를 동시에 수행하였다. 
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