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1．簡易型ARシステム  

多くの拡張現実（AR：AugmentedReality）システ  

ムでは、ユーザとシステムの位置を検出するため  

にビデオカメラや3D位置トラツカーによる位置  

検出装置と、3D映像を提示するために透過型  

ヘッドマウントディスプレイ（HMD）が使われてい  

る。これらのデバイスは通常、重く大きく高価で  

あり、調整が面倒である［1］。   

一方、壁、床、機器の筐体の中の情報を閲覧す  

るようなARアプリケーションでは、2Dの位置検  

出や、2Dの情報提示で十分な場合が多い。そこで  

筆者らは、バーコードリーダなどのⅡ）読み取り装  

置と、機械式マウスなどの相村移動量測定装置を  

組み合わせた位置検出装置FieldMouseを考案し  

て、壁などの中を閲覧する装置ScrollBrowserな  
どを試作した［2］。本論文ではFieldMouseの機構  

を、地面や床に結びつけた情報を閲覧する目的に  

展開した簡易型拡張現実システムであるVirtual  

Glassboatを紹介する。   

2．VirtuaIGJassboat  

図1に、地面や床の下の情報を見るための簡易  

型ARシステムVirtualGlassboatの試作装置を示  

す。カートの上に、コンピュータディスプレイを  

上向きに設置・搭載した。車輪の回転から装置全  

体の移動量と回転を測定でき、移動・回転方向と  

逆の方向にディスプレイの内容をスクロール表示  

する。ユーザがカートを押しながらディスプレイ  

をのぞき込むと、その場所の配管、配線、床下構  

園丁．ⅥrruaJGJaぶざわ0鉦。カートに搭載されたコン  

ピュータ画面が、移動方向と逆にスクロールする。   

造などの地下の様子を覗き見るかのような拡張現  

実感を得ることができる。海洋公園などにある、  

船底がガラス張りになった遊覧船にちなんで、  

VirtualGlassboatと名づけた。   

図1に示す試作機で使用したカート（C＆C  

KUWANO、メッシュラブ、荷台面555x393mm）  

には、車輪が4個あり、うち前輪の2個が方向可  

変、後輪の2個は方向固定である。車輪は硬質ゴ  

ム製で、直径75mm、幅19mm、後輪の間隔は265  

mmである。固定後輪の回転を測定することで、  

カートの位置と方向の変動を知ることができる。  

そこで図2に示すように、後輪2個の側面に8片  

の金属箔を放射状に貼りつけ、金属箔からの反射  
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囲3表示される画像卿。   

できるので、保守・工事作業などをサポートする  

アプリケーションが可能である。道路の埋設物を  

示すために杭などによるマーカーが一般に使われ  

ている。RfIDを埋め込んだマーカーも開発され  

ているので、本装置により、マーカー付近の埋設  

物の様子を直感的に閲覧することが可能である。   

また、床の上に海底の様子や展示物の説明など  

を表示することで、エンターテイメント分野や博  

物館展示などへの応用も可能である。たとえば  

CGアニメーションで表示される魚などを追いか  

けて、珊瑚礁の海底を散策するアプリケーション  

や、遺跡などの配置図を床一面に措いた展示室で  

復元状態の想像図などを閲覧するアプリケーショ  

ンが考えられる。   

今後、本装置の有用性を確認するために、実際  

の床、地面を使って精度、再現性、耐久性、ユー  

ザビリティなどの試験を予定している。   

また、現在は2次元の線画からなる図面の表示  

を行っているが、CGアニメーション表示による  

応用についても試作をすすめていきたい。   
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囲2カートの底面。後藤㈲の回蕨を激定する。ま  
た先虜部分イ左ノにはRⅢDリーダが取り付けられ、  

床の上のR月pタグ（左下ノ を読みとる。   

を読み取れる位置に、反射型フォトインタラブタ  

（SHARP，GP2S22）を2個づつ取りつけた。市販  

のマウス（サンワサプライMA－401PS）のコント  

ローラ部を利用して、フォトインタラブタの信号  

を搭載ノートPC（Panasonic，CF－27，OSはLinux）の  

マウスポートに入力した。これにより車輪の回転  

数と回転方向を測定できる。   

絶対位置を知るために、RFID（RadioFrequency  

Identincation）タグを床や地面に設置し、カートの  

先頭に取り付けたRFIDリーダ（OMRON，V700－  

HMDll）で読みとる（図2）。Rmタグは床のカー  

ペットの下などに設置することもできる。屋外で  

のアプリケーションにおいては、地下に埋設した  

タグを利用することも可能である。   

搭載PC上で稼働する情報閲覧プログラムは、  

フォトインタラブタとRFⅡ）リーダからの情報か  

らカートの回転・移動を計算して、表示を回転・  

スクロールする。現在の試作プログラムは、  

PostScriptファイルの線・円弧・文字を表示する機  

能がある（図3）。   

3．応用分野と今後の課題  

試作した装置の移動に連動して、表示した図面  

データがスクロール／回転する。これを使って、  

道路や床下の配管、配線、構造などの図面を閲覧  
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