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研究概要

アバタの全身を連動させ，世界とインタラクション可能にする

〜インタラクションの実装から身体の実装へ〜

背景 本研究でおこなったこと

手の指に込める力からアバタの力をコントロールするバーチャル空間での環境との相互作用において，Physics Aware性は重要？

従来の Physics Aware アバタ操作の問題点 指の力とアバタ身体駆動のマッピング
① ユーザの努力量がバーチャル空間に反映されない

② 位置ズレ解消のために”神の力”が発生してしまい，意図通りに動かせない

③ アバタの体の中を伝わる力を表現できていない

指の力→手足先端で発揮したい力→アバタの各関節で発揮するトルク
全身を連動させた動作（足で踏ん張って物を押す等）が可能に。
「インタラクションの個別実装」から、

「多様なインタラクションを生む身体と環境の実装」へ。

ユビシステムで可能になる全身と世界の相互作用の例

鉄棒アプリケーション体験のデータ
逆上がり動作の多様な運動戦略

鉄棒コンテンツ体験展示
2分の体験で半数ほどの人が


逆上がり動作を達成 → 自由度の高い相互作用が可能になっている


