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ータの周囲に作った同様の関曲面上の再生装置から波面

の再構成を行う． しかし この方法のままでは， 以下に

述べる理由からテレイグジスタンスの実現は困難である．

① 記録・再生の装置が実物大の環境再構成をねらう

と非常に大きなものになってしまい実際的ではない． ま

た， ホログラフィ ー では， 実時間の情報の記録・再生が

現在の技術ではできない．

② 遠い背景のディスプレイならば， 2次元の大型ス

グリ ー ンなどで近似すれば可能であっても， 近くの物体

の再生を3次元かっ実物大で、実時聞に行うことが技術的

に極めて困難である．

① 特に， オベレー タの手がロボヅトの手の位置と異

る場所に見えてしまっては， 本当の臨場感は得られない．
デレイグジスタンスでは， ロ ボットの手の見えるはずの

所にオベレー タの手が見えなくてはならないが， そのよ

うな状態の実現は， この方法では一般に困難である． 従

って， 背景と作業対象およびロボットの手の関係が自分

がロボットの中にいる， あるいは自分がロボットになり

かわって ロ ボットのいる場所に存在するといった真の存

在感は得られない．
Fig. 1 (IT〕はここで提案するロボヅト技術と人間の感

：覚構造を基にしたテレイグジスタンスの構成方法である．

(I〕の 方法では， 全波面を同時に再現しようと試みて
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いるが， 実際に人の視覚の仕組みを考えると全波面をす

べて再現する必要はない． 人の視覚の基礎は， 網膜上に

写る2枚の映像であり， 人が， ある瞬間に網膜像として

得る波面は， 全波面のうちの一部である． それらは人の

頭の動きや目の動きにつれて実時間で変化する． 人はそ

の時間的に変化する2枚の映像をもとに3次元世界を頭

の中で作り出し， それをその物体が実際に存在するとこ
ろに再投影している．

従って， 人の頭の動きや目の動きを忠実に実時間で測

定して， それに合わせてロボットの頭や目を動かし， そ

の時 ロ ボットの視覚入力装置に写った2枚の映像を人間

の側に伝達し， それを人間の網膜上に適切な提示装置を

用いて正確に時間遅れなく写し出せば， 人はロボットの

ところで直接見たのと同等の網膜像を得ることができる．

つまり， それらの映像を用いて， そこで、直接見たのと同

等の3次元世界を頭の中で作り出し実世界に再投影でき

るのである．

このように， 人間の運動計測装置， 提示装置及びスレ
ー ブロボットからなるシステムを用いて， 波面を部分的

かつ連続的に取りこむことにより， 記録再生装置が現実

に構成可能な大きさとなり， 前述の①の問題点が解決さ

れる．

また， 本方式では， 人の存在する側の環境の視覚情報
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Fig. 1 Concept of wave front reconstruction (I) and tele-existence display (IT). 
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