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Dispositivos de E/S

1. Introduccion

2. Dispositivos de entrada
Trackers, Navegacion, Dispositivos gestuales

3. Dispositivos de salida
Graficos, Sonido 3D, Hapticos
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1. Introduccion. Definicion de la
RV

Interfaz de usuario que implica. simulacion
en tiempo real énteraccion a través de

multiples canales sensoriales " (vision,
sonido, tacto, olor, gusto)
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Componentes de la RV

VR ENGINE

SOFTWARE
&
DATABASES
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ODbjetos virtuales: 6 DOF
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2. Dispositivos de entrada

a) Trackers
b) Dispositivos de navegacion
c) Dispositivos gestuales
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a) Trackers. Dispositivos de
seguimiento.

Miden el movimiento de "objetos" por
ejemplo el de la muneca o el de la.cabeza
del usuario con respecto a un sistemanfijo de

coordenadas.
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Caracteristicas del tracker

Tasa de medidalecturas/seg que eltracker proporciona al
ordenador

Latencia: retraso entre un cambio en la paosicion y
orientacion del objeto y el momento en el que f&ma
de ese cambio al ordenador

Datos del tracker

Posicionreal

objeto N

Latencia
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Caracteristicas del tracker (cont)

Precision diferencia entre la posicion real del
objeto y la que proporciona el tracker. Se degrada
con la distancia

Volumen de trabajo: volumen dentro del cuakel
tracker puede medir y proporcionar dicha
precision

Resolucion cambio minimo en la posicion del
objeto que el tracker puede detectar

Repetibilidad: medidas repetidas para una
posicion quieta del objeto
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Precision:

Precision

Posicion real del objeto

Medidas de la posicion
gue da el tracker
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Ruido:

Cambio en la salida proporcionada por el tracker
cuando el objeto esta quieto

Datos

Posicion fija del

objeto real™__ J
- Ruido en
v la senal
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Tecnologias para el seguimiento

Kers mecanicos (casos especiales)
Kers magneticos

Kers opticos

Kers de ultrasonidos (menos usados)
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Trackers mecanicos. Definicion

Miden la posicidon y orientacion de un objeto que
esta unido al extremo de un brazo meecanico.

Este brazo esta anclado a un punto fijo y
compuesto de diferentes secciones que se pueaen
rotar y mover en las articulaciones.

Los movimientos se miden mediante
potenciometros y se usan para calcular la pasicion
y orientacion relativas al punto fijo de referencia
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Trackers - mecanicos.
Caracteristicas

Latencia muy baja, son rapidos

Inmune a interferencia de campaos
magneticos

Puede ser pesado si se usa sobre el cuerpo
del usuario

Poca libertad. Volumen de trabajo pequeno
Poco usados
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Push—buttons

Stereo display - ’
Graphics signal A _—
-

|

Gimbal sensors

Tracker signal _

Compliant support

Interfaz con el ordenado
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Palpador en la URJC
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Trackers magnéticos

Dispositivo de medida sin contacto que
utiliza un campo magneético produeido por
un TRANSMISOR fijo para determinanla
posicion en tiempo real de un elemento
RECEPTOR movil (sobre el objeto)
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Trackers-magneticos.
Caracteristicas

Usan campos magneticos de baja frecuencia para laedi
posicion

Campos producidos por una fuente fija
El tamano de la fuente esta relacionado con el velude

trabajo

El receptor se une al objeto y tiene tres antenas
perpendiculares

La distancia se deduce de los voltajes induciddasn
antenas. Se necesita calibracion

Pequenos y ligeros
No tienen problemas de oclusion

Realidad Virtual y Animacion




Tracker magnético sobre un
guante

RS232 To TRANSMITTER

Host Computer \:.
Electronic
Interface

B &= 2

[\

Opto-Electronic S

Optical | Interface

Fibers

) o RECEIVER
Wrist Position

and Orientation
Signal
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Comparacion de los trackers
magnéticos de CAy CC

Los de CC son inmunes al acero no-
ferromagnetico de los metales (laton, aluminio y
acero inoxidable). Los de CA se ven afectados

La presencia de metales ferromagnéticos afecta,a
los trackers de CC y de CA (acero suave Y ferrita).

Ambos son afectados por el cobre

Los trackers de CA tienen una resolucion y
exactitud mejores y rango algo menor
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Degradacion por objeto
ferromagnético

Feromagnetic

Surface of Accuracy Accuracy Object

equal accuracy Ar<Aq Ax<A As f
K E 3 2

Receiver
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Ascension Flock of Birds en la
URJC

Una unidad maestro con transmisor y
receptor

Resto de esclavos solo receptor

~ast Bird BusBus serie rapido 100 medidas
Dor segundo
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FOB (Flock Of Birds)

y interference received, including inter

may cause undesired operation

POWER FBB
SYNC DIP SWITCH 5V 12V 12V
T

OFF=up. ON=down

~ — —

@) — «_’ ,\1 F
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Motion Star Wireless Tracker

Cortesia de Ascension Technologies
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Wireless suit

Sensores: 20/traje | TR

100 veces/seg Unidad Electronice

Rango de 3 metros @ =%
desde la unidad base =
Resolucion<2 mm

y <.2 degrees

g '1 =5 Fom ™|
e "E -

Cortesia de Ascension Technologies
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Trackers ultrasonicos

Dispositivo de medida sin contacto que
utiliza una senal ultrasénica producida por
un transmisor fijo para determinarla
posicion y orientacion en tiempo real de un
receptor movil.

— Trackers de fase (no se usan)

— Trackers de TOF (tiempo de vuelo)
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Trackers de fase

Comparan las fases de las ondas acusticas
con la fase de una onda de referencia

El error se va acumulando. Se necesita,una
fuente externa de vez en cuando para
corregirlo

NO se usan
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TOF tracker (Time of Flight)
Caracteristicas

Usa ultrasonido de baja frecuencia para medir la
posicion

Sonido producido por una fuente triangular fija
(con 3 altavoces)

El receptor es triangular tiene tres micréfonos y
esta en el objeto

Se mide la distancia de cada altavoz a todos 10S
microfonos (9 medidas). Se usa triangulacion

La distancia se calcula multiplicando el “tiempo
de vuelo” por la velocidad del sonido en el aire
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Inconvenientes

Limites en la frecuencia de muestreo
debidos a la baja velocidad del senido.

velocidad del sonido en m/sec = (167:6. +

0.6 T.) , donde T es temperatura en grados
Kelvin

Maximo 50 actualizacioens/seg
Temperatura, presion, humedad
Sensible a oclusiones
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Tracker Ultrasonico de Logitech

Ultrasonic
Speakers

(fixed)

Control Unit

|

‘ Host Computer |<
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Trackers opticos

Dispositivo de medida sin contacto que
utiliza deteccion optica para determinar la
posicion y orientacion en tiempo real de un

objeto
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De fuera hacia dentro (outside-
looking-in). De dentro hacia fuera

(Inside-looking-out)
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Caracteristicas

Mayor exactitud cerca del volumen de trabajo.

Superficie muy grande y resistencia a.las
obstrucciones visuales (linea de la vista)paungue
hay problemas si todos los leds estan ocultos.a los
sensores

Sensores pesados (no es problema en los outside-
looking-in)

Esca

able

Beackons (faros) activos (emiten luz) o pasivos

EIE

an luz)
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Inside-looking-out
LaserBIRD optical tracker
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Ventajas
Alta tasa de actualizaciéon

Gran volumen de trabajo
No se ven afectados por los metales

Desventajas

Problema de la linea de vision

Luz ambiental. Radiaciones infrarrojas
Caros
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b) Dispositivos de entrada de
nhavegacion

Trackball, ratdn cubico o MicroScribe

Realizan control relativo de la pasieion y
velocidad de objetos virtuales

Permiten navegar controlando una camara
virtual
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Raton cubico (Cubic Mouse)

Clutch hutton(
Programmable

buttons T

3

§\

Translating
rod

Magnetic
tracker

Analog signals

Realidad Virtual y Animacion

9 x99 x9cm

Polhemus
Fastrack

Rodillos de
traslacion

6 botones
programables




Magellan Trackball

Parte central fija con 6 LEDs
Cilindro externo movil con 6 fotosensores
Mide 6 fuerzas y 6 torsiones

Sensing cylinder

Push buttons

Realidad Virtual y Animacion




The Microscribe (Immersion Co.)

Joint 2

Position
sensor

1 =2

=
‘ dl Support base

\ Foot pedal

—
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Brazo mecanico
Base 6 articulaciones

Calculos.cinematicos
basados en

cinematica y longitud
de los segmentos

Contrapeso

Pedal para
seleccionar




c) Dispositivos Gestuales

Guantes de datos:

— Tienen un volumen de trabajo mas grande gue
las trackballs o el Microscribe

— Algunos necesitan calibrarse con la mano del
usuario

— “Pinch Glove” de Fakespace
— Guante 5DT
— “CyberGlove” de Immersion
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Grados de libertad de los dedos

Palmar Radial

abduction abduction

Extension o
Retroposition
Flexion .~

Anteposition
(opposition)
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Volumenes de trabajo para las
distintas interfaces

: TRANSMITTER
Graphics

Workstation Graphics
_ Workstation

WORK ENVELOPE

DESK-TOP TRACK BALL SENSING GLOVE WORK ENVELOPE
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Pinch glove (Fakespace Co.)

Sin medidas de las articulaciones, pero con
deteccion de contacto
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