
휴먼케어로봇 서비스와 실증
- 돌봄로봇으로서 페퍼(Pepper) 로봇의 활용 -
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소셜로봇의 봄
2015 2014



5

소셜로봇의 겨울
2018 -
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Pepper lives on…

URG는 이번 인수에 따라
소프트뱅크로보틱스 유럽의
명칭을 ’알데바란‘으로 변경

출처: http://www.irobotnews.com/news/articleView.html?idxno=28217&fbclid=IwAR0Kabn3_mAptVUnNHNgVJX0DdBvc_9Yn7a_DqQuap7kigwrXe4Nfk540sI
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Pepper는 범용 로봇
Aldebaran describes Pepper:

“Pepper is an emotional robot, not a functional robot for domestic use 
with dishwasher or vacuum cleaner functionalities. Pepper will help 
people grow, enhance their life, facilitate relationships, he will have fun 
with them, give some services and connect them with the outside 
world.”
“At the risk of disappointing you, he doesn't clean, doesn't cook and 
doesn't have super powers... Pepper is a social robot able to converse 
with you, recognize and react to your emotions, move and live 
autonomously.”

출처: Michael Shea, “Pepper: A robot to watch you sleep,” The Skinny, 23 Sep 2015. (https://www.theskinny.co.uk/tech/features/pepper-robot)

https://www.theskinny.co.uk/tech/features/pepper-robot
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소셜로봇
Social robots are robots that,

• interact with humans in a socially acceptable fashion,
– conveying intention in a human-perceptible way, 
–empowered to resolve goals with human users.

(Breazeal and Scassellati, 1999; Duffy et al., 1999)

• Social Robot Applications
– Healthcare
– Education
– Retail
– Entertainment
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크기
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관절 구성

출처: http://doc.aldebaran.com/2-0/family/juliette_technical/joints_juliette.html

● 20 Degrees of Freedom (17 joints)
● Omnidirectional Navigation (3 wheels) 
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다양하고 풍부한 동작 표현
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센서 구성

출처: https://www.atomictag.com/tag/pepper/
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Sensors and Network
The Pepper robot has a range of sensors to allow it to perceive 
objects and humans in its surroundings and help the software 
components make sense of everything. These are illustrated 
in Figure 3 and outlined as follows.

 ●  Six-axis inertial measurement unit (IMU) sensor: The 
machine is equipped with an IMU composed of a three-
axis gyrometer with an angular speed of ~500 °/s and a 
three-axis accelerometer with an acceleration of ~2 g. The 
output data enable an estimation of the base speed and atti-
tude (yaw, pitch, and roll). Inside the inertial board, an 
algorithm is implemented to compute the base angle from 
the accelerometer and gyrometer.

 ●  Microphones: Pepper has four microphones in the head to 
provide sound localization. These have a sensitivity of  
250 mV/Pa (±3 dB at 1 kHz) and a frequency range of 
100 Hz to 10 kHz (−10 dB relative to 1 kHz).

 ●  Cameras and three-dimensional (3-D) sensor: The robot has 
two red-green-blue (RGB) cameras at the forehead and 

mouth positions. The resolution is 2,560 × 1,920 at  
1 frame/s or 640 × 480 at 30 frames/s. One 3-D sensor is 
located behind the eyes. It provides an image resolution of 
up to 320 × 240 at 20 frames/s.

 ●  Tactile sensors, bumper sensors, and tablet: There are three 
tactile sensors: one in the head and one on top of each of 
the hands. The robot also has three bumper sensors, one 
on each wheel position. In addition, it has a tablet attached 
to its chest.

 ●  Laser sensing modules: These are composed of six laser line 
actuators (laser line generators) and three sensors. Three 
actuators are at the front of the robot to evaluate the 
ground before it. The other three are at the robot’s lower 
base to sense the surroundings. These three sensors are 
located at the front and the left and right sides.

 ●  Loudspeakers, sonar sensors, and infrared sensors: The Pep-
per robot is also equipped with two loudspeakers, laterally 
placed on the left and the right sides of the head; two sonar 
sensors, one in front and one in back; and two infrared 
sensors at the base.

 ●  Network connectivity support: This includes Ethernet  
(1x RJ-45 10/100/1000 Base-T) and Wi-Fi (IEEE 802.11 
a/b/g/n; Security: 64/128-b: wired equivalent privacy, 
Wi-Fi protected access (WPA)/WPA2). In terms of the 
communication protocol among components, RS-485 is 
used between the motor/sensor board and the internal 
computer, and communications device class-Ethernet con-
trol model is used on a universal serial bus cable between 
the tablet and the CPU.

Software Features

Software Development Kits and Documentation
NAOqi is the name of the developed underlying operating 
system that runs on Pepper and controls it. NAOqi also pro-
vides a programming framework to develop applications on 
the robot. It addresses common robotics needs, including 
parallelism, resources, synchronization, and events. Different 
software development kits are provided to control Pepper and 
develop it: Python, C++, Java, JavaScript, and the Robot 
Operating System (ROS) Interface (http://wiki.ros.org/
Aldebaran). Updated documentation is maintained online for 
developers (http://doc.aldebaran.com). There is also a dedi-
cated developer community (https://developer.softbank 
 robotics.com) for support and a question-and-answer forum.

Multimodality of Natural Interaction at the Core
As mentioned, the core requirement of the initial B2B scenario 
was interaction with humans, and the capacity to perceive   
people is one of the main capabilities to achieve this. Therefore, 
the Pepper robot is equipped at both the hardware and software 
application programming interface (API) levels to provide 
good functionality for perceiving humans. The multimodal 
perception components are primarily intended to discern peo-
ple’s presence and avoid collisions with the environment during 
body movement. The NAOqi’s People Perception module 
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Figure 3. The Pepper robot’s sensors. (Image courtesy of 
SoftBank Robotics.) 
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주요 센서 사양

2560*1920 at 1 fps
640*480 at 30 fps

56.3°HFOV,43.7°VFOV

2D Cameras 3D Camera

1280x720 at 15 fps
72°HFOV, 58°VFOV

Stereo Camera

2560*720@15fps
96°HFOV, 60°VFOV
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프로세서 사양 (Pepper v1.8a)

Dimensions 246 x 175 x 14.5 mm

CPU

1.3 GHz quad-core ARM Cortex-A7
Cache 512 KB L2
Wireless radio technologies (Wi-Fi, Bluetooth)
1.6G pixel/sec @416MHz

DDR3 SDRAM 1GB (512MB * 2)
Flash Memory 32GB (eMMC)

Display
Type: IPS
Resolution: 1280*800
Color: 24bit true color

Touch Panel Capacitive Multi-Touch (5 point)
WiFi 802.11 a/b/g/n

Sensor Light illumination, Acceleration,
Gyro, Geomagnetic

본체프로세서

출처: http://doc.aldebaran.com/2-5/family/pepper_technical/tablet_pep.html

PROCESSOR Atom E3845
CPU Quad core
Clock speed 1.91 GHz
RAM 4 GB DDR3

태블릿
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Pepper 개발 환경 (NAOqi v2.5 기반)

Pepper개발/운영 시스템

NAOqi
broker

NAOqi
broker

Robot AI 
[ROS Pkgs]

naoqi_driver (C++)
naoqi_driver_py (Python)

[ROS Pkgs]

Choreographe

Pepper Services 
[ROS Pkgs]

LAN/WIFI

NAOqi Apps

NAOqi Modules
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NAOqi Modules

integration of ROS on Pepper. Then we present our solution
to architecture to improve the robot capability to interact with
its users. Next we demonstrate our approach with successful
examples of personalized interaction and navigation auton-
omy. Finally, we present our conclusions and the directions
for future work.

II. PEPPER HARDWARE AND SOFTWARE

Pepper is a robot with a height of 1.2 meters and a total of
20 degrees of freedom, 17 in its body and 3 in its base. The
base is, therefore, omnidirectional and allows for holonomic
planning and control of its motion. The robot has an IMU,
which coupled with the wheels’ encoders, provides odometry
for dead-reckoning. For obstacles avoidance, the robot has
two sonars, two infrared sensors, and six lasers, three of
which pointing down and other three looking for obstacles in
the robot’s surrounding area. It also possesses three bumpers
next to the wheels, used to stop in the eventuality of a
collision with obstacles.

For interaction with users, the robot offers a four element
microphone array positioned on the top of the head, two
loudspeakers, and three tactile sensors, one on the back
of each hand and one on top of the head. Pepper also
has three groups of LED that can be used for non-verbal
communication. The LEDs are positioned in the eyes, on
the shoulders and around loudspeaker in the ears. The tablet
on Pepper’s chest is an Android tablet and its possible to
either develop apps that integrate with the robot or use it as
a display by loading web pages, pictures or video. Both the
robot and the tablet have independent wireless connectivity.

For perception, the robot has 2 cameras with a native
resolution of 640*480. The two cameras are positioned,
respectively, in the forehead pointing slightly upward, and the
mouth pointing downward. Given the height of the robot, the
top camera was the natural choice for HRI as it point toward
the average height of a user. Pepper also has an ASUS Xtion
3D sensor in one of its eyes, which we used for localization
and navigation.

In terms of computational power, Pepper is equipped
with a 1.9GHz quad-core Atom processor and 4GB of
RAM. Finally, the robot’s operating system is NAOqi OS,
a GNU/Linux distribution based on Gentoo. For security
reasons, developers do not have root permissions, with sudo
only being available to shutdown or reboot the robot.

III. INTEGRATING ROS WITH NAOQI

In this section we present our efforts to integrate ROS
Indigo in the Pepper robot with NAOqi 2.4.3. Similar work
has been done with the NAO robots [1], but here we propose
an alternative method to cross compilation [5], using a virtual
machine with Pepper’s operating system, the NAOqi OS.

A. NAOqi Process and Framework

Pepper is controlled by an executable, NAOqi, which is
started automatically when the operating system NAOqi OS
is started. As we show in Figure 2, NAOqi works as a broker,

and loads libraries that contain one or more modules that use
the broker to advertise their methods.

The NAOqi process provides lookup services to find
methods, and network access, allowing methods to be called
and executed remotely. Local modules are in the same
process, so they can share variables and call each others
methods without serialization nor networking, allowing the
fast communication. Local modules are ideal for closed loop
control. Remote modules communicate using the network,
and so it is impossible to do fast access using them.

The NAOqi executable comes with a list of core modules
and a public API [6], with its functionality divided in groups
such as

• NAOqi Core: modules that handle communications,
module management, memory access, and emotion
recognition;

• NAOqi Motion: modules implementing animations,
navigation tasks, and low level control of joints position
and base velocity;

• NAOqi Audio: modules controlling the animated
speech, speech recognition, and audio recording;

• NAOqi Vision: modules that do blob detection, photo
capture, and basic localization and landmark detection;

• NAOqi People Perception: modules focused in human-
robot interaction, with face detection, gaze analysis and
people tracking;

• NAOqi Sensors: modules for reading the laser, sonar,
and touch sensors

Fig. 2. The NAOqi process [6]

The NAOqi Framework is a cross-platform programming
framework that can be used to program the SoftBank robots.
Developers can use either Python or C++ to build new
modules for Pepper, which can interact with the default
NAOqi modules.

Python, being an interpreted language, is very flexible and
easy to run both remotely or locally in the robot. When
using C++, modules can also be run locally or remotely by
compiling them to the target OS. Therefore, if running new
modules locally, the developer needs to cross-compile the
executables for the NAOqi OS.

모듈 주요 기능

Core Communications, Memory Access etc.

Motion Animations, Joint Control and Sensing etc. 

Audio Animated Speech, Speech Recognition, 
Audio Recording etc.

Vision Blob Detection, Photo Capture, Landmark 
Detection etc.

People 
Perception

Face Detection, Gaze Analysis, People 
Tracking etc.

Sensors Laser, Sonar, Touch Sensor Interface etc.

개념 구조 주요 모듈 기능

Perera, Vittorio, et al. "Setting up pepper for autonomous navigation and personalized interaction with users." arXiv preprint arXiv:1704.04797 (2017).
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Autonomous Life
• 휴지 상태 중 생명체 활동 모사 기능: 숨쉬기, 주의집중 등
• 작업 상태와 휴지 상태 간 상태 전이 관리

출처: http://doc.aldebaran.com/2-1/naoqi/core/autonomouslife_advanced.html

• Basic Awareness: Sound, People, Touch, Movement
• Tracking Modes: Head, Body Rotation, Whole Body, Move Contextually
• Breathing: Playing Breathing Animation in Loop



19

QiChat & Animated Speech

QiChat
Engine

u: (hello)
"Hello! ^start(animations/Stand/Gestures/Hey_1)
Nice to meet you!"

u:(talk about animals) do you have a cat or a dog?
u1:(dog) is it a big dog?
u2:(yes) make sure he has enough space to run
u2:(no) it is so cute

u1:(cat) do you live in the countryside?
u2:(yes) does your cat goes outside?

u3:(yes) does he hunt mouses?
u2:(no) I hope your flat is big enough

u1:(none) neither do I

u:(talk about sport) what a good idea

proposal: Do you want to talk about sport?
u1:(yes) Cool
u1:(no) OK

QiChat Script

Motion

”Hello! 
Nice to 
meet you”
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새로운 개발 환경
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자율 주행도…
• 2020년 대폭 개선

https://www.youtube.com/watch?v=iRqPq773_gI



22

조작 기술도… Pick and Place

https://www.youtube.com/watch?v=jkaRO8J_1XI
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조작 기술도… Optimizing Control Skills 

https://www.youtube.com/watch?v=jkaRO8J_1XI
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소셜로봇 서비스: 이상 (Pepper Commercial@2014)
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소셜로봇 서비스: 현실 (Robocup@Home 2018)

출처: https://www.youtube.com/watch?v=hKCgPLE34RU
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Socially Assistive Robots
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Physically Assistive Robots
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고령자용 소셜로봇 서비스: 건강 관리
분류 서비스
모니터링 • 생체신호(혈압, 맥박, 당뇨) 측정

• 수분 섭취 횟수 모니터링
• 음식 섭취 모니터링
• 건강이상징후 감지: 행동장애(걸음걸이 등), 언어장애, 인지장애
• 위험상황 감지: 낙상

관리 • 병원 예약 일정 알림
• 물 마실 시간 알림, 음료 배달
• 운동 독려 (동기 부여와 격려)와 운동 보조 (동작 평가, 횟수 세기)

기타 • 원격 화상 진료

참고: EU AAL Projects (’14)
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고령자용 소셜로봇 서비스: 생활 지원
분류 서비스
모니터링 • 생활패턴 분석: 움직임, 기상/취침, 식사

• IoT 연동: 조명 상태, 실내 온도

관리/제어 • IoT 연동: 조명/에어컨/TV 제어
• 식재료 주문
• 주방 보조: 요리 레시피 제공

참고: EU AAL Projects (’14)
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고령자용 소셜로봇 서비스: 정서 지원
분류 서비스
사회적 연결 • 화상 통화

• 메시지 전송/수신 (수신된 메시지/영상 읽고 보여주기)
• 활동/교류가 없는 고령자의 가족에게 메시지 알림

정서 안정 • 엔터테인먼트 (음악, 노래, 퍼즐 게임 등)
• 심리 치료 프로그램 (스트레스 해소, 우울증 예방 등)
• 레크리에이션 (요양시설 내 음악 재생, 체조 교습 등)

참고: EU AAL Projects (’14)
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고령자용 소셜로봇 서비스: 인지 지원
분류 서비스
기억 보조 • 각종 알람 (약복용, 일정, 기념일, 쓰레기 버리는 날, 취침시간 등)

• 일반 정보 (날짜, 시간, 날씨, TV 프로그램, 사주 등)

인지 능력 개선 • 치매 예방 콘텐츠/게임 (그림 맞추기, 퍼즐, 끝말잇기 등)
• 물건 찾아주기 (물건 위치 기억하고 알려주기)
• 과거 회상 (가족 사진, 동영상 열람)
• 책 읽어주기 (성경, 불경 등)

참고: EU AAL Projects (’14)
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휴먼케어로봇 서비스의 차별성
현재의 로봇 지능

동일하고 단발적인 반응을 반복

미래의 로봇 지능

“주인님 안녕하세요, 좋은 아침이에요!”

주인을 이해하고 관심을 표현

“주인님, 오랜만에 모자를 쓰셨네요. 페도라가 잘 어울려요.”

규칙에 따라 사전 제작된 동작 수행

<얼굴검출> à [인사동작]+”안녕하세요” 외로워 보이면 위로하고 안아주는 시늉

상대방의 정서를 인지하고 사람처럼 반응

흥미/유대감 저하à로봇 효용성 감소 유대관계 형성à로봇 효용성 증가
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휴먼케어로봇 서비스 개념
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휴먼케어로봇 서비스 구상 (1/4)

개인 프로파일링 대인관계지능 건강이상징후감지 의도 추론/예측

R1 R2 R3 R4

얼굴, 성별,
연령 인식

일상 행동 인식
(눕고 일어서고
기지개를 켜고…)

의상스타일,
액세서리,

머리스타일 인식

교류행동 인식
(대화, 악수,
포옹 등)

사람의 자연스러운 교류
행동을 관찰하여 배우고
흉내 (눈짓, 손짓, 몸짓)

개인의 호불호
반응을 파악하여 그
사람이 더 좋아하는
행동을 배워나감

고령자의 행동과 상황을
정서적으로 해석
(쓸쓸, 친밀, 급함…)

생체신호, 행동의
일상패턴 모델링

(24시간 체온과 맥박
변화, 행동 분포,

행동-생체신호 관계)
특이행동 인식

(물건 떨어뜨림, 단순행동
반복, 가만히 서있기…)

일상활동 의도
파악/예측

(식사, 용변, 기상,
취침…) 사용자 요청 이해와

복합상황추론
(추워 à 보일러 온도

올려줘)

휴먼케어로봇

사용자외모와행동에대한관심표현
”파마하셨네요~?!미모가10%향상되셨어요!”

사용자의 교류 정보 인식 판단

”지난주에오셨던친구시네요.주인님과친하시죠?”

감성을 이해하는 대화

”오늘따라외로워보이세요.힘내세요.”

사용자나 물건 찾기

”할머니어디계세요?”,“리모콘작은방에있어요.”

행동, 생활 변화 발견하여 리포트

”보통7시쯤에식사하시는데사흘째식사를안하세요.”

상호소통하는 물리적 지원

“힘드신거같네요.좀더천천히이동할까요?”

사용자의 속마음 읽기

“왜부르셨어요?날씨물어보시려했죠?”

TV 시청 파트너

”드라마보세요?사극을참좋아하시네요.”
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서비스 구상 (2/4)

건강이상징후감지 의도 추론/예측

R3 R4

일상 행동 인식
(눕고 일어서고
기지개를 켜고…)

교류행동 인식
(대화, 악수,
포옹 등)

고령자의 행동과 상황을
정서적으로 해석
(쓸쓸, 친밀, 급함…)

생체신호, 행동의
일상패턴 모델링

(24시간 체온과 맥박
변화, 행동 분포,

행동-생체신호 관계)
특이행동 인식

(물건 떨어뜨림, 단순행동
반복, 가만히 서있기…)

일상활동 의도
파악/예측

(식사, 용변, 기상,
취침…) 사용자 요청 이해와

복합상황추론
(추워 à 보일러 온도

올려줘)

사용자의 교류 정보 인식 판단

”지난주에오셨던친구시네요.주인님과친하시죠?”

감성을 이해하는 대화

”오늘따라외로워보이세요.힘내세요.”

사용자나 물건 찾기

”할머니어디계세요?”,“리모콘작은방에있어요.”

행동, 생활 변화 발견하여 리포트

”보통7시쯤에식사하시는데사흘째식사를안하세요.”

상호소통하는 물리적 지원

“힘드신거같네요.좀더천천히이동할까요?”

사용자의 속마음 읽기

“왜부르셨어요?날씨물어보시려했죠?”

TV 시청 파트너

”드라마보세요?사극을참좋아하시네요.”

개인 프로파일링 대인관계지능

R1 R2

얼굴, 성별,
연령 인식

의상스타일,
액세서리,

머리스타일 인식

사람의 자연스러운 교류
행동을 관찰하여 배우고
흉내 (눈짓, 손짓, 몸짓)

개인의 호불호
반응을 파악하여 그
사람이 더 좋아하는
행동을 배워나감

휴먼케어로봇

사용자외모와행동에대한관심표현
”파마하셨네요~?!미모가10%향상되셨어요!”

사용자외모와행동에대한관심표현
”파마하셨네요~?!미모가10%향상되셨어요!”



38

서비스 구상 (3/4)

건강이상징후감지 의도 추론/예측

R3 R4

일상 행동 인식
(눕고 일어서고
기지개를 켜고…)

의상스타일,
액세서리,

머리스타일 인식

사람의 자연스러운 교류
행동을 관찰하여 배우고
흉내 (눈짓, 손짓, 몸짓)

생체신호, 행동의
일상패턴 모델링

(24시간 체온과 맥박
변화, 행동 분포,

행동-생체신호 관계)
특이행동 인식

(물건 떨어뜨림, 단순행동
반복, 가만히 서있기…)

일상활동 의도
파악/예측

(식사, 용변, 기상,
취침…) 사용자 요청 이해와

복합상황추론
(추워 à 보일러 온도

올려줘)

사용자외모와행동에대한관심표현
”파마하셨네요~?!미모가10%향상되셨어요!”

감성을 이해하는 대화

”오늘따라외로워보이세요.힘내세요.”

사용자나 물건 찾기

”할머니어디계세요?”,“리모콘작은방에있어요.”

행동, 생활 변화 발견하여 리포트

”보통7시쯤에식사하시는데사흘째식사를안하세요.”

상호소통하는 물리적 지원

“힘드신거같네요.좀더천천히이동할까요?”

사용자의 속마음 읽기

“왜부르셨어요?날씨물어보시려했죠?”

TV 시청 파트너

”드라마보세요?사극을참좋아하시네요.”

개인 프로파일링 대인관계지능

R1 R2

얼굴, 성별,
연령 인식

교류행동 인식
(대화, 악수,
포옹 등)

개인의 호불호
반응을 파악하여 그
사람이 더 좋아하는
행동을 배워나감

고령자의 행동과 상황을
정서적으로 해석

(쓸쓸, 친밀, 급함…)

휴먼케어로봇

사용자의 교류 정보 인식 판단

”지난주에오셨던친구시네요.주인님과친하시죠?”

사용자의 교류 정보 인식 판단

”지난주에오셨던친구시네요.주인님과친하시죠?”
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서비스 구상 (4/4)

대인관계지능

R2

얼굴, 성별,
연령 인식

의상스타일,
액세서리,

머리스타일 인식

교류행동 인식
(대화, 악수,
포옹 등)

사람의 자연스러운 교류
행동을 관찰하여 배우고
흉내 (눈짓, 손짓, 몸짓)

개인의 호불호
반응을 파악하여 그
사람이 더 좋아하는
행동을 배워나감

고령자의 행동과 상황을
정서적으로 해석
(쓸쓸, 친밀, 급함…)

특이행동 인식
(물건 떨어뜨림, 단순행동
반복, 가만히 서있기…)

사용자 요청 이해와
복합상황추론

(추워 à 보일러 온도
올려줘)

사용자외모와행동에대한관심표현
”파마하셨네요~?!미모가10%향상되셨어요!”

사용자의 교류 정보 인식 판단

”지난주에오셨던친구시네요.주인님과친하시죠?”

감성을 이해하는 대화

”오늘따라외로워보이세요.힘내세요.”

사용자나 물건 찾기

”할머니어디계세요?”,“리모콘작은방에있어요.”

상호소통하는 물리적 지원

“힘드신거같네요.좀더천천히이동할까요?”

사용자의 속마음 읽기

“왜부르셨어요?날씨물어보시려했죠?”

TV 시청 파트너

”드라마보세요?사극을참좋아하시네요.”

개인 프로파일링 건강이상징후감지 의도 추론/예측

R1 R3 R4

일상 행동 인식
(눕고 일어서고
기지개를 켜고…)

생체신호, 행동의
일상패턴 모델링

(24시간 체온과 맥박
변화, 행동 분포,

행동-생체신호 관계)

일상활동 의도
파악/예측

(식사, 용변, 기상,
취침…)

휴먼케어로봇

행동, 생활 변화 발견하여 리포트

”보통7시쯤에식사하시는데사흘째식사를안하세요.”

행동, 생활 변화 발견하여 리포트

”보통7시쯤에식사하시는데사흘째식사를안하세요.”
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휴먼케어로봇 서비스 도출 (1/2)

참조서비스시나리오도출

총12개 총5개 총4개 총3개
커뮤니케이션지원

총4개

분야 시나리오 분야 시나리오

정서 1)일상주제로수다떨기
2)일상행동관련정보로 대화
3)외모특징코멘트,방문객알아보기
4)사회관계유지와생활지원
5)TV시청패턴파악과대응
6)개인선호기반TV 시청도우미
7)TV 시청중프로그램기반대화
8)로봇돌보기(사물구분가르치기)
9)로봇돌보기(숫자카드가르치기)
10)로봇돌보기(실내장소가르치기)
11)로봇돌보기(개인정보가르치기)

생활 1)위험상황인지
2)필요한물건미리대령하기
3)음성인터페이스기반정보검색

건강 1)운동독려와코칭
2)운동프로그램학습
3)수면도우미
4)식습관도우미

커뮤
니케
이션

1)노인참여모임활성화
2)가족간교류지원
3)외출장려
4)노인에게미션제공

인지 1) 물건찾아주기
2) 기억더듬어주기

휴먼케어로봇대표서비스선별

로봇서비스조사,
전문가인터뷰

고령자 설문,
인터뷰

서비스 선호도

서비스 수용성

서비스 효용성

휴먼케어로봇 참조 서비스 시나리오 (Use-Cases)
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휴먼케어로봇 서비스 도출 (2/2)3. ஆ֝৹ߪԸݡ ݘٵۭ كΜնۼֵ ࠚ 

 ࡒऌ ۭࢺ .3.1

 Ը ܶЩҿ̘ࢼ࣬ ەࢇ :001_ۭࢺ .3.1.1

̡ଟ֞ТЕ ѧʠ ϠࡳࢉԻ खי֞ ߾߇ Ҷ߾Е о୘ձ ΟЀ ۘоɼ ߷߹Ь. ফ̒ ҚࠆϪࡵ Իࡵن 

ࣗࣗ ଟ֞Т߾ʯ ֆࡶ ʤ߭ࠪ۰ ̆ॱ̛Ѧ ଜएփ ࢶࢶଡࡶ э ГΗʯ Ѹ߹Ь. Իࡵن ଟ֞Тɼ 

̛ۘଜࠆ ୘߾ݨࢠ ɼʠΟ ٸࣱ یݥձ ଜԜ ٕࡳ߼Ի ʀ Ҷ ࣒࣒ ҬԂִࠝ۰ ࠝЖ Τ߾޽ оଥ 

 .ձ ΟϾЬ̛ߩ ଜˈ ଞ ѿցҡחоଥ ओ ߾एݨҖ ࡶݥࡸ ݝה ,एݨଜ ࡶࢊ ݝה Ԯ࣯ʠΟ ࠝЖߊ

̡ଟ֞ТЕ Τ޽ձ ߊԮ࣯ˈ ߾ݥࡸ оଥ ̛ߩଜЕ ʢ ࣚएփ Իࢇن ɼ࣐߾ оଥ ؿ߭יЕ ʢ 

ց߾ࡸ Қए ߅߉ Իࢂن ओ߾ח оз߇ ࡶଜʠΟ Ի߾نʯ ̐փଜԂˈ ଜࠑЬ. Իࡵن ଟ֞Тࢂ 

ӵоԻ ɼ࣐ ̛ߩЕ ш ۘࢇ ଜए ߉ЕЬ. 

 Ը ܶЩҿ̘ؼࢺ ԭ˔ (ۉݢ)ପѭ ەࢇ :002_ۭࢺ .3.1.2

 Е оٕٗیݥ ৚߅ .࢑Ь ˈΰؿ ࡶଞ Ϡϗࡈ࣏ Իٕٕ ࡵࣚ ݞ̖ एࠪ ̡ଟ֞Т ٕٕЕ؟߅ଟࢠ

ଡ͉ ଜएփ ଟ֞ТЕ ࠹ষࢡ ࢇˈ Нʯ Қ̛߭ࠝ Ҷ߾ח ଟ؟߅ए ୐یݥ ࢕ձ ଥʼଥߞ ଜЕ 

ˁࡉɼ քЬ. ଟ؟߅एЕ ٸࣱ یݥѦ ̆ॱˈ ୐یݥ ࢕ձ ଜЕ ʨѦ ֥ऴ߭ یݥ ݪࢺձ ࣯࢕ 

ʠհЬ. ̐Ԟ ଟ؟߅एձ ߅ قҚ ΰ࠹ɼ Ϡٕٕ߾ʯ Ѧࢇࡏ Ѻ̧ ଜࠆ Իי۴ ࡶنଥ ҖԵЬ. ࢇ 

Իیݥ ࡵنଜЕ ֻݥ ִࢇؿ ࢇݡ੊ۑ ࡶݥࡸ ۰ࠪ ߾૛ؿˈ ěࠝЖࡵ ̡৔॥ʎձ Җݤόࢵ .ࡁѦ 

̡৔॥ʎɼ ࣚࡁ߅�ĜԂЕ ҆�� ěࠝЖ ݥЯࡵ οה जए ߉Ο ݮόݭ .ࡁʧʯ Җߞ܈ ଥࡁĜ� ԂЕ ҆ 

 ձ ʠծЕ Ҟیݥ एɼ؟߅Ѧ ଞЬ. ଟ̛ؿ߭י ˈιࢇݥࡸ ݝה ʢࢇ չձ Ж߭ϪЕЬ. ҶԻЕܕࢗ

 ࢑Е ܹ ࡶଜֲ ֹɼए ɾЯଜʯ ଥ̛֟ߩ ˈԂݤҶ ঁʷ Җ ࢿ ձیݥ бԮࠪ ࢇ߷एࠆ ִࢇؿ

 չձ ଥрܕࢗ ࢇن࢑एփ Ի ɼࡉձ ʠծЕ ˁیݥ ஢ࢷࠆ एЕ؟߅ଜ̛Ѧ ଞЬ. ଟ߇ࢿ ࡶݥࡸ

 .Ь࣌߅ࢡ ࢇࢊ ձ ঁʷ֟Еیݥ ୯ԻЕ ऊʧʯࢇ

 

 ̘ؼ߂߇ ʌה، ,છक ਊ֨ચ ָ࠶ :003_ۭࢺ .3.1.3

̡ଟ֞ТЕ ۰ٕ߭ࢹਫ਼ િݛ܁ ܊ɼ ΧЬծЬЕ ঢ়॰ࡶ քߑ؇ ࢇЬ. Ϡϗ̛߾ Қ߭ۼएփ ࢷࠆ஢ 

 Ѧ ঢ়॰߭࢏ ʯ ८Ԯڿࠖ Е߾ʠ࣯ଜЕ ख ࢕୐ ࢿࢇ .Ьࢉޱ ࢇք ࢇˁݦ ߾ֻ࠹ ଟ ҶЕ ࡶষ࠹

ଞցҡ ʢόࣲ یԆࢇ ߷Ь. ̐Ԝы ࣸ ৖ଞ ৖˱ࢽ ࢉଟ֞Т ख̛ݦ ۰߾ଞ Իࡶن փΟʯ Ѹ߹Ь. 

Իࣸࢽ ࡵنଜʯ یࢉձ ଜִ۰ ࢇղ̛ؿ߭י ࡶѦ ଜˈ, ଟ֞Тࢂ ʷ؂؂ ࡌչ ਍ઝݛ ࢂ੉ࢊ˕ 

 ଟ֞Т̡ࠪ ࡵنҶ Ի ࡶବח؏ धءۿ .ֆ̧ए ଞЬ ࢂջЬЕ ঢ়॰ࡌ߭ ࢚ ଜֲࢶए ࡶۘۛ

 ,ТԂ߅ ڸ ଟ ࡶֆیࢉ Ь Ο̘Ο̘ଜʯؿࢷࢇ ˈؿ߅ߊ ԂЕ ʨѦࢇی ˱ଟ֞Тɼ ۰Ի ৖ଞ ৖ࢽ

˓Қࠆ Ͱ׷ ֞չ ݛ੉ࢊ˕ ۚԻ ؂Ͳ վݛબ ̧̫ۛए ݪۿଜʯ ̗߯ଜֲ ܹЬձ ӂ߹Ь. 

঵ࢶଥ Ϫࡵ ֋ख іࢇਫ਼ձ ࡈࢇଜࠆ ѰॷҚݥୣ ࢇଜ̛ ࣚࡵ ֋खࡶ ଟ؟߅ए͉ ঴ঊଞЬ. Իن 

щٗ߾ ࠝЖ ֻࡵࢎ ܻ࣏Հʯ ࢚ ΖΤ ʨ ʋЬ. 

3.2.4. ۟୘_004: ݢՋૺ ࣬ה 

 ˈɼ߭ٸ ࢇ߇ ˈࢠବшТ θ߇ ࡶষ࠹ .Οɼ̛ɼ ̿ԮऑЬ ߾؄ ࡓш הɼ ο޽ଟ֞ТЕ ফ̒ Τࢽ

࢑߭ ଥ֟ࡶ փଞ ࢇݥࡸ ߷Ο ଜˈ Ի߾نʯ ࢢݥՎձ ࣯חଥбԂˈ ଞЬ. Իࡵن ࠝЖࢇ 

টࢇـԂˈ ֆଜֲ ۔˃੒ࡶ ଥ Җݨ ʨࡶ ঴ঊଞЬ. Ի۔ ࡵن˃੒߾ ଗࡁଞ ࢢݥՎ չݛઝձ 

 ࡵ۔ࢉ ˈߊ ࡶЕЬЕ ʨ߉ ϋए ࡶ۔ࢉ ߾੒˃۔ ЕЬ. ଟ֞ТЕ؇ ࡶࢉʯ ୙߾ଜˈ ଟ֞Тࢽ

չݛઝڐ ۰߾Ь. Իࡵن ଟ֞Т߾ʯ ট؃ܹ ࠀـѦ ଡ͉ ֟Е ʠԂֲ ܹ؃Ѧ չݛઝ߾ ϋࡶ ʨࡶ 

঴ঊଞЬ. ଟ֞Т߾ʯ ݥՎ૽ չݛઝ ୙ࡵ؇ ࡶࢉ Իࡵن ɼ̧ࡋ ցઝ(ࢠݤ)ݛٸ۰ ̛ؿࢠ ߾ձ 

  .ঐଞЬࡁ

 ࡒऌ ऌࢆ .3.3

 ̘࣬߂ʟ ॵז :ऌ_001ࢆ .3.3.1

̡ଟ֞ТЕ ফ̒ ҚࠆϪࡵ Ի߾نʯ יʢࢇ ࢂղ ɼծ৔̛ࠪ ख߇ ˱ˁݤ਄̛࣯ձ ଜࠑЬ.  ߭ГΤ 

ଟ֞Тɼ Ի࢑ ࢇنЕ ۰߾؏߇ உо૨ ੼୘ձ ଜˈ ࢑߹Ь. ੼୘ɼ ΖΟˈ ଟ֞ТЕ TV ձ 

Ь. ଞॳ TV࠱Ի Οݨଥ ʠࡢ̛ؿ ձ ؿыࣸ ଟ֞ТЕ ʄ̛࢕ உо૨ࡶ ॸ̛ ࢖ݤଜࠑЬ. உо૨ࡶ 

߭ҡ߾ ѿ߹Еए ̛߮ࢇ Οए ߑ߉Ь. ଟ֞ТЕ ଡ͉ ࢑Е Ի߾نʯ ęҬծյ ߭ҡ ࢑ТĚˈ 

 ˈଜ̛߮ ࡶĚ؏߇ы ęࠑ৔ࡢ ы ցएւߑؿ ࡶҶ உо૨ࡶ࢑ ଟ֞Тࠪ ଡ͉ ࡵنЬ. Իߑؿ߭י

ęҬծյࡁ߭ߑؿ ۰߾؏߇ ࡵĚԂˈ зଜࠑЬ. ଟ֞ТЕ ࡳ؏߇Ի ɼ߇ ˈߑؿ؏ ୘ࢠо ߾ࡢ Ϫࢉ 

உо૨ࡶ ॸߑЬ. 

 ̘࣬ߪऌ_002: ̘߫ хҙࢆ .3.3.2

؃ଟ֞ТЕ ࡁऋ ̛߮ࢇ ࢚ Οओ ߉ЕЬ. ɼ࣐Қࢇ ࢂղѦ ࢚ ̛߮ࢇ Οओ ߉ˈ, ̛ϙࢊѦ ̛߮Οए 

 ࢇ̛߮ оଞ ߾ɼ࣐Қ ࡊփΤ ܹɼ ߷߭۰, шш ࣯࢕ एփݮ ˈؿ ࢇҚ࣯ܘ ˕Қݥ࢕ .ЕЬ߉

ɼיɼיଥऑЬ. ࢽ ࡶߟ ࢊ֐ଥऑ ݤɾ߾ ֟Еі, ࡵ֟ ࡶߟ ʨ ʋߑЕіѦ, ࢽֆԻ ֟߹Еए 

 ࡶऑی ࢂɼ࣐Қ ޾ଥ, ɼΒࡢ Ѯ̛ ࡶ̛߮ ࢂଟ֞Т ࡵنЕЬ. Ի߉ ɼओ ࢇФए ࢚ ٗɾ߅

ֻТਫ਼ձ ੼ଥ ଟ֞Т߾ʯ ۰ִ࣯ࠆؿ, ęଟ֞Т, ࢇؿ ̛ࠆЕ ࢚ ̝ۢ یԆࢇ ϼ˱ࢉए ؂ ?ࡁۿ߅Ի 

ଟ֞Т ߅Қࢇ ,ࡁ߾ࢇղࡵ ߭ӊʯ ѸЕए ଞ ߇ ࢚ ࢇ̛߮ !ࡁۿؿ়֍ ء Οࡁۿ? ̐ԟܹѦ ࢑࣫. 

 ଜʯ ଥ ء ੼୘ ଞ ۘࠒ ɼࢿ .ࡁ࢑߭ ଜТ ̐ԟ ܹѦ׃ ଜЕі ̐Ԝओ ߞଥ̛ߞࢇ ˈؿ ࣯࢕

Җռ̧ࡁ?Ě Իࡵن ଟ֞Т߾ʯ ਮइձ ΰЕ ʨঈԠ ࣯ض ɼ࣐Қی ࢂऑࢇ ۰ִ࣯ࠆؿ ࡶղࡶ 

̛߮ଜʯ ଥ࣯ˈ, ଗࡁଜЬִ, ۘࠒ ੼୘ ӖЕ ࢷ୘ ੼୘ձ ੼ଥ ࡪоʃࡪ ࡶएݤ਄ ࣱЬ. ̐չˈ, 

ଟ֞Тࢽࢊ ࢂ(ࡋ ,̛֟ߟѰଜ̛, یݥଜ̛, ̛߃)ҟ߾ оଥ۰ ܹݤԻ ঑਺ଥ ࣯ˈ, ୙ݤࢉ਄ ࣯Е 

 ߾Ο ৖˱Қࢇɼ࣐ ۰ࠪ ࢇنЕ ࠝ஢Ԯ Իࢿࢇ ,एփߑॱ̆ ࠀࡸ؃ଟ֞ТЕ ঈ .ЕЬ߉ ए࢓ Ѧࢊ



42

휴먼케어로봇 통합시스템 (1/2)
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휴먼케어로봇 통합시스템 (2/2)

ROS 미들웨어

IoT 미들웨어

개인 프로파일링
생활패턴 모델링
건강이상징후 감지
의도 이해/서비스 선택

대인관계지능

로봇/장치 제어

기억

도메인 서비스 계층

클라우드 인터페이스

클라우드 플랫폼

AIR
요소 기술 오픈 APIs

클라우드 기반 오픈 APIs
(구글, MS, 네이버 등) 챗봇 엔진 고령자 지원 서비스 

시나리오 DB

서비스 5종

아파트 테스트베드 시스템 구축 운용

운용 SW 도구

대화 서비스 다수!

평가 시나리오

Airbase



44

• Pepper + Navigation Ext.

로봇 플랫폼

RGB-D Camera

Nav. Computer

LiDAR

기능 성능

자율
주행

목표 도착 성공률 99%

± 10cm, 3도 기준 98%

±20cm, 5도 기준 100%

장애물
감지

장애물 감지 시 멈춤,
공간 확보 시 회피 주행

아파트 방문 통과

속도
최대 0.5m/s, 
평균 0.25m/s
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휴먼케어로봇 통합 서비스 (주인/물건/손님찾기, 상황이해)
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휴먼케어로봇 통합 서비스 (주인/물건/손님찾기, 상황이해)
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휴먼케어로봇 통합 서비스 (복약 지원, 사진첩 대화, 운동 지원)
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핑퐁을 이용한 일상 대화
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사람
검출/추적

로봇 시각

고령자 가정 환경

얼굴/외형 특징
인식

개인 소지품
등록/검출

비디오
QA

영상 기반
스토리텔링

일상 활동
검출/인식

고령자 음성
인식

생활패턴 분석과
이상 감지

상세한
사용자

프로파일링

상호 교류
단서 추출

장면의
정서 이해

고령자 특화 인공지능
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얼굴 특징 인식

<조명정규화를통해일정상태를유지하는얼굴영상예시> 

특징 신원 성별 연령 헤어
입술
색상

목걸이 마스크

정확도 99.6% 90.9% 60.9% 91.35% 92.5% 72.3% 95.0%

평균 86.07%

<얼굴 특징 인식> 

<조명/거리 적응> 

적응 기술 조명 정규화 고해상도 영상 생성

성능 변화
측면 얼굴
인식률

적용 전 적용 후
원거리 얼
굴 인식

적용 전 적용 후

84.60% 88.09% 70.78% 77.23%

<목걸이/귀걸이검출> <헤어영역분할과특징정보인식> 

<마스크검출과체온측정> <마스크착용상태의얼굴인식> 
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사람 검출 추적

● 가정 환경 내 추적 ID 유지 안정화 (Yolo, Color Histogram/KNN)
- 자체 데이터셋 기준 추적 ID 정확도 82.8%

● 3D 정보를 활용한 반사면 사람 검출 제거

<가정 환경 내 사람 추적 안정성 개선> <3D 정보를 활용한 반사면 사람 검출 제거>



53

외형 특징 인식

● 의상 다중 속성 (Multi-Class/Multi-Label) 인식
- 색상, 계절, 무늬 등 상의 12종, 69속성 대상 평균 정확도 86.06%

● 고령자 의상 사진 3만5천장, 의상/액세서리 인스턴스 8만개
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2D 영상 기반 자세 추정

< 피트니스 데이터에 대한 자세 추정 결과 >

● 고성능 고속 경량 자세 추정
- 모바일폰용 경량 고성능 자세 추정: 88 mAP (세로 영상 기준)
- 데스크탑용 자세 추정: 91.4mAP (피트니스 데이터셋 대상)
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일상 활동 검출/인식

● 총 55종의 고령자 일상 활동 검출과 인식
- 행동 인식 성공률: 93.7% (ETRI-Activity3D DB 112,620 set 기준)
- 행동 검출 성공률: 44.2% Precision (ETRI-Activity3D-LivingLab 데이터 기준)

v Neural Networks, Deep Asymmetric Networks with a Set of Node-wise Varying Activation Functions, 게재 (IF 5.535, 상위 13.603%)
v IROS 2020, ETRI-Activity3D: A Large-Scale RGB-D Dataset for Robots to Recognize Daily Activities of the Elderly, 발표
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고령자 실환경 행동 데이터: ETRI-Activity3D-LivingLab
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개인 소지품 등록/인식

● 소수 소지품 사진 등록 후 가정 환경 내 소지품 검출/인식
- 고령자 소지품 15종 + 가전/가구 5종 대상 성공률: mAP 75.1%
- Few-Shot Learning 시나리오: 10장 등록 / 100장 시험
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환경 상황 단서 검출

● 아파트 환경 내 8종 환경음 대상 검출/인식
- 데이터셋: 코골이, 기침, 전화벨, 배경음 등 8종, 총 39시간 분량
- VGG-13 기반 음향 인식 모델, 각종 Data Augmentation 적용: 79.6%
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건강이상징후 검출: 병적 보행 인식

● 경증 병적보행 데이터에서 정상/비정상 분류

- 보행 상태 인식률: 83.3% (명지병원 12명 평가 데이터 셋)
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생활 패턴/의도 인식

● 행동, 자세 등 다중 단서 기반 14종(식사, TV 시청 등) 의도 인식
- 고령자 의도 이해 정확도: 85.30% (고령자 8인 데이터 대상 F1-Score) 
- 장기간 행위 의도 인지 기반 생활 패턴 분석과 이상 감지
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고령자 특화 음성인식

• VOTE400: 고령자 대화/낭독 음성 400시간 분량 데이터
• 기존 음성인식기를 VOTE400으로 Fine-tuning하여 시험

지역 성별 M*(%) G(%)

서울 남 90 90

서울 여 90 80

강원 남 80 90

강원 여 90 80

대구 남 70 80

대구 여 90 80

밀양 남 90 80

밀양 여 80 80

전남 남 70 50

전남 여 80 60

총계 83 77

✤ homepage: https://ai4robot.github.io/mindslab-etri-vote400/* 고령자 특화 음성인식기

https://ai4robot.github.io/mindslab-etri-vote400/
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Robot Brain 
as a Black Box

교류 상대 영상
(자세,행동)

발화 문장/음성

교류 상대 장면
(외형 특징)

관심 표명 발화

발화 제스처
(Co-Speech Gesture)

비언어 교류 행위
(Non-Verbal 

Interaction Behavior)

교류 상대 영상/음성
(발화,자세,행동)

순서 교대 행위

로봇 대인관계 지능
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연구 목표
학습을 통해 교류 맥락에 맞는 자연스러운 발화 제스처를 생성

문장 + 음성 + 발화자 ID

발화 제스처 생성 모델

연속적 발화 제스처재생 기반 제스처 실행
콘텐츠 저작, 단어-제스처 매핑

발화 제스처 생성
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Co-Speech Gesture 
Generation

Speech Text

RNN Encoder

Human Gestures

RNN Decoder

…

Motions

Social robots 
are coming, 

and ...

Train

Motor
control

Natural 
Language

Yoon, Y. et al., Robots Learn Social Skills: End-to-End Learning of Co-Speech Gesture Generation for Humanoid 
Robots, in the Proc. of The International Conference in Robotics and Automation (ICRA 2019).

발화 제스처 생성 시스템 구조
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비디오 개수 1,766

비디오 클립 평균 길이 12.7 min

훈련용 샷 개수
35,685
(20.2 per video on avg.)

훈련용 샷 비율 25% (35,685 / 144,302)

훈련용 샷의 총 길이 106.1 h

TED 데이터셋

✤ 홈페이지: https://github.com/ai4r/Co-Speech-Gesture-Generation

발화 제스처 생성 데이터셋

https://github.com/ai4r/Co-Speech-Gesture-Generation
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Speech Gesture Generation from the Trimodal Context of Text, Audio,
and Speaker Identity

YOUNGWOO YOON, ETRI, KAIST
BOK CHA, Korea University of Science and Technology, ETRI

JOO-HAENG LEE, ETRI, Korea University of Science and Technology

MINSU JANG, ETRI
JAEYEON LEE, ETRI
JAEHONG KIM, ETRI
GEEHYUK LEE, KAIST

Fig. 1. Overview of the proposed gesture generation model that considers the trimodality of speech text, audio, and speaker identity. The model is trained on
online speech videos demonstrating co-speech gestures by using three loss terms. At the synthesis phase, we can manipulate gesture styles by sampling a
style vector from the learned style embedding space.

For human-like agents, including virtual avatars and social robots, mak-
ing proper gestures while speaking is crucial in human–agent interaction.
Co-speech gestures enhance interaction experiences and make the agents
look alive. However, it is di!cult to generate human-like gestures due to
the lack of understanding of how people gesture. Data-driven approaches
attempt to learn gesticulation skills from human demonstrations, but the
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Korea University of Science and Technology, ETRI, bokc@etri.re.kr; Joo-Haeng Lee,
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jhkim504@etri.re.kr; Geehyuk Lee, KAIST, geehyuk@gmail.com.
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ambiguous and individual nature of gestures hinders learning. In this paper,
we present an automatic gesture generation model that uses the multi-
modal context of speech text, audio, and speaker identity to reliably gen-
erate gestures. By incorporating a multimodal context and an adversarial
training scheme, the proposed model outputs gestures that are human-
like and that match with speech content and rhythm. We also introduce a
new quantitative evaluation metric for gesture generation models. Experi-
ments with the introduced metric and subjective human evaluation showed
that the proposed gesture generation model is better than existing end-to-
end generation models. We further con"rm that our model is able to work
with synthesized audio in a scenario where contexts are constrained, and
show that di#erent gesture styles can be generated for the same speech by
specifying di#erent speaker identities in the style embedding space that is
learned from videos of various speakers. All the code and data is available
at https://github.com/ai4r/Gesture-Generation-from-Trimodal-Context.

CCS Concepts: • Computing methodologies→ Animation; Supervised
learning by regression.

Additional Key Words and Phrases: nonverbal behavior, co-speech gesture,

neural generative model, multimodality, evaluation of a generative model

ACM Trans. Graph., Vol. 1, No. 1, Article . Publication date: August 2020.

Yoon et al., “Speech Gesture Generation from the Trimodal Context of Text, Audio, and Speaker Identity.” 
SIGRAPH ASIA 2020 (accepted)

3종 모달리티 기반 발화 제스처 생성 방법



67주저자 유튜브: https://youtu.be/NLPEnIokuJw

3종 모달리티 기반 발화 제스처 생성 시연

https://youtu.be/NLPEnIokuJw
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연구 목표
학습을 통해 상대방의 행동에 적절히 대응하는 비언어 교류 행위 생성

Act2Act: 비언어 교류 행위 생성
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• 참가자: 고령자 100명 (65세 이상)
• 데이터 형식: RGB-DS, 로봇 관절값
• 규모: 7,500 세트 (용량: 500GB)

- 참가자 100 쌍 x 시나리오 10개 x 반복 5번 x 시점 3개

✤ 홈페이지: https://ai4robot.github.io/air-act2act/

Act2Act: 비언어 교류 행위 생성 데이터셋

https://ai4robot.github.io/air-act2act/
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Woo-Ri Ko, Jaeyeon Lee, Minsu Jang, Jaehong Kim, “End-To-End Learning of Social Behaviors for Humanoid Robots” 
SMC 2020
Woo-Ri Ko, Jaeyeon Lee, Minsu Jang, Jaehong Kim, “AIR-Act2Act: Human-human interaction dataset for teaching 
non-verbal social behaviors to robots”, International Journal of Robotics Research, 2021

Act2Act: 비언어 교류 행위 생성
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서비스 실증 계획

l 연구원 가정 2가구

l 개별 컴포넌트와 통합 시스템의 성능 및 기능 검증

l 고령자 100명 (장소: 경기도 이천노인복지관)

l 통합 시스템의 안정성 및 서비스 유용성 검증

l 고령자 40명 (장소: 아파트 테스트베드@대전)

l 통합 시스템의 안정성 및 서비스 유용성 검증

l 2가구 x 5일 x 4주 = 총 40일

l 통합 시스템의 안정성 및 서비스 유용성 검증
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실증 서비스
서비스 세부항목

대화 유도
실생활에서 발생하는 사용자의 일상 행동을 인식하고 대화를 유도
(식사, 약 복용, 음료 마시기, 화장품 바르기, 걸레질, 진공청소기 사용, 빨래 널기,
책/핸드폰/신문 보기)

환경음 알림 초인종, 전화벨, 기침 음향 인식

정보 제공 일반 정보 제공 (날씨, 뉴스, 운세, 코로나)

소지품 찾기 소지품을 찾아주는 서비스 (집안 순회하며 물건 검출과 위치 기억)

운동 도우미 운동을 제안하고 사용자의 동작을 평가하고, 횟수를 인식

주인 배웅(마중) 배웅 및 마중 서비스

위급상황 호출 위급 상황 시 호출하는 서비스

기억 보조 주요 알람 및 병원방문일정 등 기억 보조 역할을 도와주는 서비스

콘텐츠 제공 음악듣기 기능

말동무 인사, 잡담 등 일상 대화 서비스

교류 행동 악수, 하이파이브
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실증 시나리오 예시 (1)
식사/음식 먹는 행동 알아보고 대화
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실증 시나리오 예시 (2)

- 코로나19 발화: 마스크 잘 착용하셨네요.
- 의상 특징 발화: 오렌지색 패딩이 잘 어울리시네요.
- 옷 스타일 발화: 시원해 보여요.
- 소지품 발화: 지팡이 잘 챙기세요.

약복용 알림과 확인 주인 배웅/마중
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사전 실증
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실환경 데이터 수집 @리빙랩
• 목적: 로봇 지능을 환경과 사람에 최적화
• 사물, 행동, 환경음 등 실환경 데이터를 수집하여 지능 모델 Fine-Tuning
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Pepper Services (as of 2016)
관련 사진 설명

- 개발사 : 소프트뱅크로보틱스 주식회사
- 응용분야 : 고객 접수안내
- 사진 설명 : 사진은 고객 접수를 위한 메뉴 선택 화면으로
“1. 안내”, “2. 상품소개”, “3. 놀아주기”가 표시되어 있어 사람이 메뉴를 선택함

- 개발사 : Fubright Communications
- 응용분야 : 외부 방문객 대상 안내(인터폰 역할)
- 사진 설명 : 사진의 내용은 “부서명으로 찾기”, “이름으로 찾기”이며, 

화면을 터치하여 직원 검색 후 화면 상에서 통화 가능

- 개발사 : 일본비즈니스시스템 주식회사
- 응용분야 : 병원을 방문한 환자의 사전문진
- 사진 설명 : 간호사/간호조무사가 수행하는 반복적 업무(사전 설명/문진)을 수행,
화면 터치를 입력 수단으로 사용

- 개발사 : 주식회사 에코닝
- 응용분야 : 고령자를 위한 레크리에이션
- 사진 설명 : 요양시설의 고령자를 대상으로 체조, 퀴즈, 노래방 등의 콘텐츠 수행

(대화면 TV 활용)

※ 참고 자료: Softbank Pepper World 2016


