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付録　実験システムの構成

本文中で述べた実験は以下に示す装置により構成されたシステムにより行った．仮

想操作システムは，グラフィックワークステーション（SGI PowerOnyx RE2, R8000（図

A.1, 表A.1））上に構築した．操作者の手の位置，および方向は低周波の磁界を利用し

たモーションセンサ；Polhemus社 3SPACE FASTRAK（図A.2）により入力される．セ

ンサは次に述べるグローブの手首の部分に装着されており（図A.3(c)），位置，角度デー

タに関してそれぞれ，静的精度: 0.08cm, 0.15゜，分解能: 0.0005cm, 0.025゜の測定値

を与える（表A.2）．各指の関節の角度，手首の角度等はグローブタイプの入力装置；

Virtual Technologies社 CyberGlove（図A.3）により入力される．これは18センサを有

し，それぞれ 8bit (0-255) の値を得ることが可能であり，0.5 degree/value  に設定して

いる（表A.3）．また，液晶シャッタを利用したステレオグラス；StereoGraphics 社

CrystalEyes（図A.4）による立体視，およびHMD；島津製作所 See-Througn Vision STV-

01（図A.5）の使用も可能となっている．

表A.1　PowerOnyx の仕様
Table A.1: Specifications of PowerOnyx

Processor: MIPS R8000 90MHz (4 processors)

Instruction/Data Cache: 16KB/16KB

Additional Cache: 4MB per processor

SPECint92/SPECfp92: 132.2/396

Memory: 1024 Mbytes, 2-way interleaved

Graphics: RealityEngine2
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表A.3　CyberGlove の仕様
Table A.3: Specifications of CyberGlove

Sensor Linearity: 0.62% maximum nonlinearity over

full range of hand motion.

Sensor Resolution: 0.5 degrees; remains constant over

the entire range of joint motion.

Interface: RS-232, selected 38.4K baud.

Update Rate: Up to 112 records/sec when filtered

(18 sensor records). Up to 149

records/sec when unfiltered.

表A.2　FASTRAK の仕様
Table A.2: Specifications of FASTRAK

Position Coverage: The receivers are within 30 inches

of the transmitter.

Angular Coverage: The receivers are all-attitude.

Latency: 4 milliseconds.

Update Rate: 120 updates/sec. divided by the num-

ber of receivers.

Interface: RS-232, selected 38.4K baud.

Static Accuracy: 0.03 inches RMS for the X, Y, or Z

position; 0.15 degrees RMS for re-

ceiver orientation.

Resolution: 0.0002 inches/inch of range, and

0.025 degrees.

Range: Up to 10 feet with transmitter.

Carrier Frequency: 12019Hz.
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図A.4　立体視メガネ；CrystalEyes
Fig.A.4: Stereo glasses; CrystalEyes

図A.5　ヘッドマウントディスプレイ；STV-01
Fig.A.5: Head mounted display; STV-01

図A.1　グラフィックワークステーション；PowerOnyx
Fig.A.1: Graphics workstation; PowerOnyx

図A.2　３次元位置入力装置；FASTRAK
Fig.A.2: 3-D position sensor; FASTRAK

　　(a)　　　　　　　　　(b)　　　　　　　　(c)
図A.3　手の動作の入力装置；CyberGlove

Fig.A.3: Hand gesture sensor; CyberGlove
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