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(57)【要約】
　
【課題】　コンピュータの従来のマウスの代わる、ユー
ザの指に装着される入力が容易な入力装置を提供する。
【解決手段】　本発明の指に装着されるユーザ入力装置
は、（ｘ）第１固定部分（１１４）と、前記第１固定部
分（１１４）は人間の指に装着され、（ａ）第１回転部
分（１１２）と、前記第１回転部分（１１２）は、前記
第１固定部分（１１４）に少なくとも部分的にオーバー
ラップし、前記第１固定部分（１１４）に対し回転可能
且つ傾斜可能であり、（ｂ）表示機構（１１６）とを有
する。前記表示機構は、前記第１固定部分（１１４）と
前記第１回転部分（１１２）との間の相対的位置に対応
する表示を伝える。
【選択図】　図１Ｂ
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　　　指に装着されるユーザ入力装置において、
（ｘ）第１固定部分（１１４）と、
　　　前記第１固定部分（１１４）は人間の指に装着され、
（ａ）第１回転部分（１１２）と、
　　　前記第１回転部分（１１２）は、前記第１固定部分（１１４）に少なくとも部分的
にオーバーラップし、前記第１固定部分（１１４）に対し回転可能且つ傾斜可能であり、
（ｂ）表示機構（１１６，１１６ａ，１３０，５１６，５２６，６１６，８１６，８２６
，８３６，１３１６，１４１６，１６１６，２１１６，２２２２，２３２０，２７２０，
３５２４）と、
　　　前記表示機構は、前記第１固定部分（１１４）と前記第１回転部分（１１２）との
間の相対的位置に対応する表示を伝える
を有する
ことを特徴とする指に装着するユーザ入力装置。
【請求項２】
　　　前記相対的位置は、相対的傾斜と相対的回転とからなるグループから選択された少
なくとも１つの動作を介して、得られる
ことを特徴とする請求項１記載のユーザ入力装置。
【請求項３】
　　　前記表示機構は、受動型表示機構である
ことを特徴とする請求項１記載のユーザ入力装置。
【請求項４】
　　　前記表示機構は、能動型表示機構である
ことを特徴とする請求項１記載のユーザ入力装置。
【請求項５】
　　　前記表示機構は、検知機構（１１８，１１８ａ，１１８ｂ，１１８ｃ，１２８，１
２８’，１３４，１３６，１２１６）を有する
ことを特徴とする請求項１記載のユーザ入力装置。
【請求項６】
　　　前記第１固定部分（１１４）は、前記第１回転部分（１１２）が回転する複数のト
ラック（２１８ａ，２１８ｂ）を有する
ことを特徴とする請求項１記載のユーザ入力装置。
【請求項７】
　　　前記第１固定部分（１１４）は、第２回転部分（９１２）で置換され、
　　　前記第１回転部分（１１２）は、前記第２回転部分（９１２）上で回転し傾斜する
ことを特徴とする請求項１記載のユーザ入力装置。
【請求項８】
　　　前記第２回転部分（９１２）は、前記第１回転部分（１１２）が回転する複数のト
ラック（２１８ａ，２１８ｂ）を有する
ことを特徴とする請求項７記載のユーザ入力装置。
【請求項９】
　　　前記複数のトラック（２１８ａ，２１８ｂ）により、前記第１回転部分（１１２）
が傾斜可能となる
ことを特徴とする請求項６記載のユーザ入力装置。
【請求項１０】
（ｃ）第３回転部分（１１２’）を更に有し、
　　　前記第３回転部分は、前記第１固定部分（１１４）に少なくとも部分的にオーバー
ラップし、前記第１固定部分（１１４）に対し回転可能且つ傾斜可能であり、
ことを特徴とする請求項６記載のユーザ入力装置。
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【請求項１１】
（ｄ）ロッキング機構（１４４０）を更に有し、
　　　前記ロッキング機構は、前記第１回転部分（１１２）を所定の位置でロックする
ことを特徴とする請求項１記載のユーザ入力装置。
【請求項１２】
　　　前記所定の位置は、回転位置と、傾斜位置と、回転し傾斜した位置とからなるグル
ープから選択される
ことを特徴とする請求項１１記載のユーザ入力装置。
【請求項１３】
　　　前記第１固定部分（１１４）は、指示位置（１５４）を有し、
　　　前記指示位置（１５４）は、前記第１回転部分（１１２）の対応する傾斜位置を指
示する
ことを特徴とする請求項１記載のユーザ入力装置。
【請求項１４】
　　　前記第１固定部分（１１４）は、指示位置（１５４）を有し、
　　　前記指示位置（１５４）は、前記第１回転部分（１１２）の対応する傾斜位置を指
示する
ことを特徴とする請求項６記載のユーザ入力装置。
【請求項１５】
　　　前記トラック（２１ａ，２１８ｂ）は、インターフェース（１０２０）の別々のイ
ンターフェース要素（１０３０ａ，１０３０ｂ，１０３０ｃ）を制御する
ことを特徴とする請求項６記載のユーザ入力装置。
【請求項１６】
　　　前記トラック（２１ａ，２１８ｂ）は、インターフェース（１０２０）の別々のイ
ンターフェース要素（１０３０ａ，１０３０ｂ，１０３０ｃ）を制御する
ことを特徴とする請求項８記載のユーザ入力装置。
【請求項１７】
　　　前記インターフェース（１０２０）は、前記ユーザ入力装置の内部にあるインター
フェースと、前記ユーザ入力装置の外部にあるインターフェースからなるグループから選
択されるインターフェースである
ことを特徴とする請求項１５記載のユーザ入力装置。
【請求項１８】
　　　前記インターフェース（１０２０）は、前記ユーザ入力装置の内部にあるインター
フェースと、前記ユーザ入力装置の外部にあるインターフェースからなるグループから選
択されるインターフェースである
ことを特徴とする請求項１５記載のユーザ入力装置。
　
　
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　　　本発明は、指装着用ユーザ入力装置（以下単に「指装着入力装置」と称する）に関
し、特に、他の装置又はシステムに入力或いは指示を与えるのに用いられる指装着入力装
置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　　　様々な指装着入力装置が公知である。例えば特許文献１は、人間工学に基づいたカ
スタマイズ可能なコンピュータ・インターフェース装置を開示する。これ等の実施例は、
ＲＯＭとＥＥＰＲＯＭで置換可能なメモリカートリッジを有し、これ等は、ユーザの認証
と信号の符号化に用いられている。同文献には、フィードバック機構を有するインターフ
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ェース指示装置についての開示はない。ここに開示された様々な種類の検知機構の利用、
エネルギーの生成、エネルギーの生成用の新たなエンジニアリングの展開についての記載
はない。その為特許文献１は、現在のモバイル市場における適宜の電源について記載され
ていない。更にこの装置は、極めて限られた相互作用のモードしかない。
【０００３】
　　　特許文献２は、リモートコンピュータマウスについて開示している。このマウスは
内側リングとその上を回転する外側リングとで実現している。しかし特許文献２の装置は
可動部分を用いずにユーザ入力を実現することはできず、また外部のグラフィックインタ
ーフェースの制御用に使用されるだけである。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】米国特許第５４８１２６５号明細書
【特許文献２】米国特許第５４８９９２２号明細書
【特許文献３】米国特許第５８３２２９６号明細書
【特許文献４】米国特許出願第１０／９２０２５５号明細書
【特許文献５】米国特許出願第１１／４２４４７７明細書
【特許文献６】米国特許第５１９５１４５号明細書
【特許文献７】米国特許第６０８８５８５号明細書
【特許文献８】米国特許第７３８１９４１号明細書
【特許文献９】米国特許第６２５９１０８号明細書
【特許文献１０】米国特許第４３５３０５６号明細書
【特許文献１１】米国特許第５４４０１９４号明細書
【特許文献１２】米国特許第５９８２３０４号明細書
【特許文献１３】米国特許第６０６０８１１号明細書
【特許文献１４】米国特許第６５８３５３３号明細書
【特許文献１５】米国特許第６３７６９７１号明細書
【特許文献１６】米国特許第５９７７６８５号明細書
【特許文献１７】米国特許出願第２００３／００３８９２７号明細書
【特許文献１８】米国特許第５７４２６９８号明細書
【特許文献１９】米国特許第５７９６８２７号明細書
【特許文献２０】米国特許第６２２１１７９９号明細書
【特許文献２１】米国特許第６８６４７８０号明細書
【特許文献２２】米国特許第６７７１１６１号明細書
【特許文献２３】米国特許第６７５４４７２号明細書
【特許文献２４】米国特許第４６５３５０３号明細書
【特許文献２５】米国特許第４０６７３４２号明細書
【特許文献２６】米国特許第５８６１８７５号明細書
【特許文献２７】米国特許第４０７１６９１号明細書
【特許文献２８】米国特許第６９９８８５６号明細書
【特許文献２９】米国特許第６０２５７２６号明細書
【特許文献３０】米国特許第５１９５１４５号明細書
【特許文献３１】米国特許第６２５６０３３号明細書
【特許文献３２】米国特許第５５４３５９１号明細書
【特許文献３３】米国特許出願第１１／２３２２９９号明細書
【特許文献３４】米国特許出願第２００６／００６６５８８号明細書
【特許文献３５】米国特許第７３０５６３０号明細書
【特許文献３６】米国特許第７０４２４３８号明細書
【０００５】
　　　特許文献３は、電子装置と通信する自己内蔵型の指装着入力装置のインターフェー
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スを開示する。この装置は、様々な検知機構（圧力検知機構と力検知機構）と処理回路と
無線送信機と受信機とを有する。この装置は、リングに類似した形状を有し、ユーザの指
に装着されるに適した形状をしており、リングの内側表面と外側表面の両方に検知機構を
具備している。この検知機構が、装着者の指又は親指で駆動される。このリング本体は、
信号を送受信する全方向性のループアンテナとして機能する。コンピュータのマウスを模
擬するような特許文献３の装置では、マウスの「クリック」即ち選択アクションは、装置
が装着されている指を曲げて、圧力検知機構を駆動することにより行われる。この装置は
、様々な種類の電子デバイスを制御するのに用いられる時には、不利な点があり、最新の
デバイスの操作を容易にすることはできない。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　　　それ故に、従来の指装着入力装置は様々な欠点があり、入力に使用される様々な特
徴及び他の動作を行うことができない。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　　　本発明は、様々な実施例で、指装着入力装置を提供する。特に本発明は、回転可能
なリング部分を回転することにより動作する装置を提供する。一実施例では、１個の回転
可能な部分のみを有し、他の実施例では、複数個の回転可能部分を有する。このような実
施例においては、リング状の固定部分は必要ではない。その理由は、入力又は指示は、装
置が装着される指を検知することにより、或いは２つの回転可能部分の相対的回転を検知
することにより得られるからである。１個の回転可能部分のみを有する実施例においては
回転可能部分の相対的位置は他の位置から区別する。一実施例においては、回転可能部分
は回転することに加えて傾斜させることもできる。この付加的な傾斜は、インターフェー
スを制御する相対的な双方向作用の可能性と機能を拡げる。
【０００８】
　　　本発明は、更に様々な種類の指装着入力装置を提供する。指装着入力装置は、所定
の表面（接触表面）上の接触又は接触動作或いは圧力で動作する。これ等の実施例におい
ては、表面は特定のタイプの双方向作用用に「接触ポイント」（指示位置）を有する。本
発明の一実施例においては、接触表面（タッチ表面とも称する）は特定の種類の相互作用
に対応する視覚表示を与える。本発明の一実施例においては、所定の表面は、特定の種類
の双方向作用用に再配置することも可能である。
　　　本発明は、様々な種類の指装着入力装置を提供する。この指装着入力装置は、接触
可能な指装着入力装置と回転可能な指装着入力装置の両方の機能を提供する。本発明は、
更に形状が変更可能な指装着入力装置を提供する。この指装着入力装置は、別個の部品に
取り付けられる。この装置は、互いに接続され協働して動作可能である。本発明は、更に
、メインの指装着入力装置から取り外し可能な部品要素を有する指装着入力装置を提供す
る。
【０００９】
　　　本発明は、指装着入力装置に一体に形成された様々な指示機構を提供する。これは
指装着入力装置の使用又はその状態に関する指示を転送する。本明細書において「機構」
とは機能を実行する手段をいう。本明細書において、指示機構は、指示を伝達する機能を
自動的に達成するものであり、内部電源を必要とせず能動的検知操作も必要ではない。こ
れ等の指示機構は、独自の方法で利用可能な検知機構である。本発明は、更に認識機構を
提供し、指の周りの指装着入力装置の回転と回転位置とを検出する方法／機構を提供する
。本発明は、更に電力生成機構を提供し、電力を生成する指装着入力装置となる。
【００１０】
　　　本発明は、更に発光機構と発振機構とを提供する。両方の機構とも、指装着入力装
置の使用を利用して、表示／指示を別の装置に伝えることができる。同様な目的で様々な
反射機構が提供される。この反射機構は、指装着入力装置の使用或いは静的状態に応じて
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、光の反射方向を変える。本発明は、更に照射機構を提供する。この照射機構は、特定の
システムとの通信を可能にし、指装着入力装置からの出力の検知と指装着入力装置の位置
又は動きの検知を容易にする。
　　　本発明は、更に投影機構を提供する。この投影機構は、指装着入力装置とは離れた
場所で視覚表示を提供する。これにより、装置そのものよりもより大きな表示を与えるこ
とができる。この投影機構は、視覚出力による通信を容易にする。
　　　本発明は、更に、双方向表示機構を提供する。この双方向表示機構は、指装着入力
装置により表示された視覚表示等の相互作用を容易にする。
　　　本発明は、指装着入力装置の操作に物理的に影響を及ぼすような機構を提供する。
例えば、物理的フィードバック機構、磁気機構、スナップバック機構、ロッキング機構等
である。
　　本発明は、更に指装着入力装置が相互作用に用いられる様々な方法を提供する。
【００１１】
　　　本発明の方法においては、指装着入力装置は、位置検知システムと共に用いられる
。この方法では、現在の位置に関連する相互作用を改善し、且つ新たに独自な方法で位置
検知システムと相互作用する。本発明の他の方法においては、指装着入力装置は、指装着
入力装置の位置の検出を容易にするように用いられる。
　　　本発明の方法は、インターフェース要素は、指装着入力装置に割り当てられコピー
され、利点のある相互作用を提供する。
【図面の簡単な説明】
【００１２】
【図１Ａ】本発明の指装着入力装置の第１実施例を表す図。
【図１Ｂ】指に装着し他の指の湾曲度に合わせて装着される状態を表す図。
【図１Ｃ】本発明の指装着入力装置の第２実施例を表す図。
【図１Ｄ】指の湾曲度のマップを作るために指の湾曲度を走査するプロセスを表す図。
【図１Ｅ】本発明の指装着入力装置の第３実施例を表す図。
【図１Ｆ】本発明の指装着入力装置の第４実施例を表す図。
【図１Ｇ】本発明の指装着入力装置の第５実施例を表す図。
【図１Ｈ】本発明の指装着入力装置の第６実施例を表す図。
【図１Ｉ】本発明の指装着入力装置の第６実施例を表す図。
【図２Ａ】本発明の指装着入力装置の第７実施例を表す側面図。
【図２Ｂ】本発明の指装着入力装置の第７実施例を表す断面図。
【図２Ｃ】図２Ａ，２Ｂの装置で実現される受動型指示機構を表す図。
【図２Ｄ】本発明の指装着入力装置の第２実施例を表す断面図。
【図２Ｅ】本発明の指装着入力装置を人差し指に装着した状態の第８実施例を表す図。
【図３Ａ】本発明の指装着入力装置の第９実施例を表す斜視図。
【図３Ｂ】本発明の指装着入力装置の第９実施例を表す断面図。
【図３Ｃ】本発明の第９実施例の物理的フィードバック機構を表す図。
【図３Ｄ】本発明の第９実施例の物理的フィードバック機構を表す図。
【図４Ａ】本発明の指装着入力装置の第１０実施例の第１状態を表す図。
【図４Ｂ】本発明の指装着入力装置の第１０実施例の第２状態を表す図。
【図４Ｃ】本発明の指装着入力装置の第１０実施例の第３状態を表す図。
【図４Ｄ】本発明の指装着入力装置の第１０実施例の第４状態を表す図。
【図５Ａ】本発明の指装着入力装置の第１１実施例の様々な構成要素の詳細図。
【図５Ｂ】本発明の指装着入力装置の第１１実施例の様々な構成要素の詳細図。
【図５Ｃ】本発明の指装着入力装置の第１１実施例の様々な構成要素の詳細図。
【図５Ｄ】本発明の指装着入力装置の第１１実施例の発光機構を表す図。
【図６Ａ】本発明の指装着入力装置の第１２実施例の斜視図。
【図６Ｂ】本発明の指装着入力装置の第１２実施例の断面図。
【図６Ｃ】本発明の指装着入力装置の第１２実施例の表示位置の詳細図。
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【図７Ａ】本発明の指装着入力装置の第１３実施例の斜視図。
【図７Ｂ】本発明の指装着入力装置の第１３実施例の断面図。
【図８Ａ】本発明の指装着入力装置の第１４実施例を表す図。
【図８Ｂ】本発明の指装着入力装置の第１４実施例を表す図。
【図８Ｃ】本発明の指装着入力装置の第１４実施例を表す図。
【図８Ｄ】本発明の指装着入力装置の第１５実施例を表す図。
【図８Ｅ】本発明の指装着入力装置の第１５実施例を表す図。
【図８Ｆ】本発明の指装着入力装置の第１５実施例を表す図。
【図８Ｇ】本発明の指装着入力装置の第１６実施例を表す図。
【図９Ａ】本発明の指装着入力装置の第１７実施例を表す図。
【図９Ｂ】本発明の指装着入力装置の第１７実施例を表す図。
【図９Ｃ】本発明の指装着入力装置の第１８実施例を表す図。
【図１０Ａ】本発明の指装着入力装置の第１９実施例の様々な位置における図。
【図１０Ｂ】本発明の指装着入力装置の第１９実施例の様々な位置における図。
【図１０Ｃ】本発明の指装着入力装置の第１９実施例の様々な位置における図。
【図１０Ｄ】本発明の指装着入力装置により制御される複数の要素を有するインターフェ
ースを表す図。
【図１１Ａ】本発明の指装着入力装置の第２０実施例を表す図。
【図１１Ｂ】本発明の指装着入力装置の第２０実施例を表す図。
【図１２Ａ】本発明の指装着入力装置の第２１実施例を表す図。
【図１２Ｂ】本発明の指装着入力装置の第２１実施例を表す図。
【図１３Ａ】本発明の指装着入力装置の第２２実施例を表す図。
【図１３Ｂ】本発明の指装着入力装置の第２２実施例を表す図。
【図１３Ｃ】本発明の指装着入力装置の第２２実施例を表す図。
【図１３Ｄ】本発明の指装着入力装置の第２２実施例を表す図。
【図１３Ｅ】本発明の指装着入力装置の第２２実施例を表す図。
【図１３Ｆ】傾斜を指示する受動型指示機構としてのトランスポンダ機構を表す図。
【図１４Ａ】本発明の指装着入力装置の第２３実施例を表す図。
【図１４Ｂ】本発明の指装着入力装置の第２３実施例を表す図。
【図１４Ｃ】本発明の指装着入力装置で使用されるロッキング機構を表す図。
【図１５Ａ】本発明の指装着入力装置の第２４実施例を表す図。
【図１５Ｂ】本発明の指装着入力装置の第２４実施例を表す図。
【図１５Ｃ】本発明の指装着入力装置の第２５実施例を表す図。
【図１５Ｄ】本発明の指装着入力装置の第２５実施例を表す図。
【図１５Ｅ】本発明の指装着入力装置の第２６実施例を表す図。
【図１５Ｆ】本発明の指装着入力装置の第２６実施例を表す図。
【図１６Ａ】本発明の指装着入力装置の第２７実施例を表す図。
【図１６Ｂ】本発明の指装着入力装置の第２７実施例を表す図。
【図１６Ｃ】図１６Ａ、１６Ｂの実施例の外側リングを表す図。
【図１６Ｄ】図１６Ａ、１６Ｂの実施例の内側リングを表す図。
【図１６Ｆ】図１６Ａの断面図。
【図１６Ｇ】図１６Ｂの断面図。
【図１６Ｅ】図１６Ｇの部分断面図。
【図１６Ｈ】図１６Ｇの部分断面図。
【図１７Ａ】本発明の指装着入力装置の第２８実施例を表す図。
【図１７Ｂ】本発明の指装着入力装置の第２８実施例を表す図。
【図１７Ｃ】本発明の指装着入力装置の第２９実施例を表す図。
【図１７Ｄ】本発明の指装着入力装置の第２９実施例を表す図。
【図１８Ａ】本発明の１つの部品を用いた別の部品とのインターフェースを制御する操作
ステップを表す図。
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【図１８Ｂ】本発明の１つの部品を用いた別の部品とのインターフェースを制御する操作
ステップを表す図。
【図１８Ｃ】本発明の１つの部品を用いた別の部品とのインターフェースを制御する操作
ステップを表す図。
【図１８Ｄ】本発明の１つの部品を用いた別の部品とのインターフェースを制御する操作
ステップを表す図。
【図１８Ｅ】本発明の他の部品を用いた別の部品とのインターフェースを制御する操作ス
テップを表す図。
【図１８Ｆ】本発明の他の部品を用いた別の部品とのインターフェースを制御する操作ス
テップを表す図。
【図１８Ｇ】本発明の他の部品を用いた別の部品とのインターフェースを制御する操作ス
テップを表す図。
【図１８Ｈ】本発明の他の部品を用いた別の部品とのインターフェースを制御する操作ス
テップを表す図。
【図１９Ａ】本発明の指装着入力装置の第３０実施例を表す図。
【図１９Ｂ】本発明の指装着入力装置の第３１実施例を表す図。
【図１９Ｃ】本発明により制御可能なインターフェースを表す図。
【図１９Ｄ】本発明により制御可能な別のインターフェースを表す図。
【図２０Ａ】本発明の指装着入力装置の利用方法を表す図。
【図２０Ｂ】本発明の指装着入力装置の利用方法を表す図。
【図２０Ｃ】本発明の指装着入力装置の利用方法を表す図。
【図２０Ｄ】本発明の指装着入力装置が自動接続による別の部品の遠隔制御を容易にする
システムを表す図。
【図２１Ａ】本発明の指装着入力装置の第３２実施例を表す図。
【図２１Ｂ】本発明の指装着入力装置の第３３実施例を表す図。
【図２１Ｃ】本発明の指装着入力装置の第３３実施例を表す図。
【図２１Ｄ】本発明の指装着入力装置内の特定の指示位置における接触を検知する検知機
構を表す図。
【図２１Ｅ】本発明の指装着入力装置の第３４実施例を表す図。
【図２２Ａ】本発明の指装着入力装置の第３５実施例を表す図。
【図２２Ｂ】図２２Ａの実施例の固定部分内に配置される検知機構を表す図。
【図２２Ｃ】本発明の指装着入力装置の第３６実施例を表す図。
【図２３Ａ】本発明の指装着入力装置の第３７実施例を表す図。
【図２３Ｂ】本発明の指装着入力装置の第３８実施例を表す図。
【図２３Ｃ】双方向ディスプレイ機構の実施例を表す図。
【図２４Ａ】本発明の指装着入力装置の第３９実施例を表す図。
【図２４Ｂ】本発明の指装着入力装置の第４０実施例を表す図。
【図２４Ｃ】本発明の指装着入力装置の第４０実施例を表す図。
【図２５Ａ】本発明の指装着入力装置の第４１実施例を表す図。
【図２５Ｂ】本発明の指装着入力装置の第４１実施例を表す図。
【図２５Ｃ】本発明の指装着入力装置の第４２実施例を表す図。
【図２６Ａ】本発明の指装着入力装置の第４３実施例を表す図。
【図２６Ｂ】本発明の指装着入力装置の第４３実施例を表す図。
【図２６Ｃ】本発明の指装着入力装置の第４４実施例を表す図。
【図２６Ｄ】本発明の指装着入力装置の第４５実施例を表す図。
【図２７Ａ】本発明の指装着入力装置の第４６実施例を表す図。
【図２７Ｂ】本発明の指装着入力装置の第４６実施例を表す図。
【図２７Ｃ】本発明の指装着入力装置の第４６実施例を表す図。
【図２８Ａ】本発明の指装着入力装置が他の装置に接続されるシステムの実施例を表す図
。



(9) JP 2010-537302 A 2010.12.2

10

20

30

40

50

【図２８Ｂ】本発明の指装着入力装置が他の装置に接続されるシステムの実施例を表す図
。
【図２８Ｃ】本発明の指装着入力装置が他の装置に接続されるシステムの実施例を表す図
。
【図２９Ａ】本発明の指装着入力装置の第４７実施例を表す図。
【図２９Ｂ】本発明の指装着入力装置の第４７実施例を表す図。
【図２９Ｃ】本発明の指装着入力装置の第４８実施例を表す図。
【図２９Ｄ】本発明の指装着入力装置の第４８実施例を表す図。
【図３０Ａ】本発明の指装着入力装置の第４９実施例を表す図。
【図３０Ｂ】本発明の指装着入力装置の第４９実施例を表す図。
【図３０Ｃ】図３０Ａの実施例の受動型指示機構を有するパッチを表す図。
【図３０Ｄ】図３０Ｂの実施例の受動型指示機構を有するパッチを表す図。
【図３０Ｅ】本発明の指装着入力装置の第５０実施例を表す図。
【図３０Ｆ】本発明の指装着入力装置の第５０実施例を表す図。
【図３１】本発明の指装着入力装置の第５１実施例を表す図。
【図３２Ａ】複数の指装着入力装置が隣り合って一時的に接続されるシステムの実施例を
表す図。
【図３２Ｂ】複数の指装着入力装置が隣り合って一時的に接続されるシステムの実施例を
表す図。
【図３２Ｃ】あらゆる数の指装着入力装置が、接触、接触動作、圧力を指示する指示機構
と結合された接触表面を有する拡張部分に接続されるシステムの実施例を表す図。
【図３２Ｄ】複数の接続された本発明の指装着入力装置により制御されるインターフェー
スを表す図。
【図３３Ａ】本発明の指装着入力装置の第５２実施例を表す図。
【図３３Ｂ】本発明の指装着入力装置の第５２実施例を表す図。
【図３３Ｃ】本発明の指装着入力装置の第５３実施例を表す図。
【図３３Ｄ】発電機構を具備した図３１Ａの実施例を表す図。
【図３３Ｅ】別の接触出力機構を有する本発明の第５４実施例を表す図。
【図３４Ａ】本発明の指装着入力装置の第５５実施例を表す図。
【図３４Ｂ】リング内に設けられた１個の投影機構を示す図。
【図３４Ｃ】本発明の指装着入力装置の第５５実施例を表す図。
【図３４Ｄ】腕にイメージを生成するのに用いられる実施例を表す図。
【図３５Ａ】本発明の指装着入力装置の第５６実施例を表す図。
【図３５Ｂ】本発明の指装着入力装置の第５７実施例を表す図。
【図３５Ｃ】本発明の指装着入力装置の第５８実施例を表す図。
【図３５Ｄ】検知装置と通信する図３５Ａから３５Ｃまでの装置の使用例を示す図。
【図３５Ｅ】検知装置と通信する図３５Ａから３５Ｃまでの装置の使用例を示す図。
【図３５Ｆ】検知装置と通信する図３５Ａから３５Ｃまでの装置の使用例を示す図。
【図３６Ａ】本発明の指装着入力装置の第５９実施例を表す図。
【図３６Ｂ】本発明の指装着入力装置の第６０実施例を表す図。
【図３６Ｃ】図３６Ａの装置の断面図。
【図３６Ｄ】図３６Ａの複数の装置が指に装着されるシステムの実施例を表す図。
【図３６Ｅ】図３６Ａの複数の装置が指に装着されるシステムの実施例を表す図。
【図３７Ａ】視覚メッセージ用に用いられる本発明の指装着入力装置の実施例を表す図。
【図３７Ｂ】視覚メッセージ用に用いられる本発明の指装着入力装置の実施例を表す図。
【図３７Ｃ】視覚メッセージ用に用いられる本発明の指装着入力装置の実施例を表す図。
【図３７Ｄ】視覚メッセージ用に用いられる本発明の指装着入力装置の実施例を表す図。
【図３７Ｅ】視覚メッセージ用に用いられる本発明の指装着入力装置の実施例を表す図。
【図３７Ｆ】視覚メッセージ用に用いられる本発明の指装着入力装置の実施例を表す図。
【図３８Ａ】指装着入力装置が視覚的双方向作用に用いられるシステムの実施例を表す図
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。
【図３８Ｂ】指装着入力装置が視覚的双方向作用に用いられるシステムの実施例を表す図
。
【図３８Ｃ】指装着入力装置が視覚的双方向作用に用いられるシステムの実施例を表す図
。
【図３８Ｄ】指装着入力装置がヘッドアップディスプレイと視覚的双方向用に用いられる
システムの実施例を表す図。
【図３８Ｅ】図３８Ｄのシステムから見た図。
【図３９Ａ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図３９Ｂ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図３９Ｃ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ａ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｂ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｃ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｄ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｅ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｆ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｇ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｈ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｉ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｊ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｋ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｌ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４０Ｍ】本発明の指装着入力装置の第６１実施例を表す図。
【図４１Ａ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４１Ｂ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４１Ｃ】本発明の指装着入力装置の第６２実施例を表す図。
【図４１Ｄ】インターフェース要素を表す図。
【図４１Ｅ】指装着入力装置が視覚的双方向に用いられる図４１Ａのシステムを表す図。
【図４１Ｆ】指装着入力装置が視覚的双方向に用いられる図４１Ｂのシステムを表す図。
【図４１Ｇ】図４１Ａ，４１Ｂのシステムの使用例を表す図。
【図４１Ｈ】本発明の指装着入力装置の第６３実施例を表す図。
【図４１Ｉ】本発明の指装着入力装置の第６４実施例を表す図。
【図４１Ｊ】本発明の指装着入力装置の第６５実施例を表す図。
【図４１Ｋ】指装着入力装置を視覚的双方向に用いるシステムの実施例を表す図。
【図４２】指装着入力装置の回転と回転位置を検出する方法を表す図。
【図４３】指装着入力装置の回転と回転位置を検出する方法を表す図。
【図４４】指装着入力装置の回転と回転位置を検出する方法を表す図。
【図４５】インターフェース要素を指装着入力装置に割り当てる方法を表す図。
【発明を実施するための形態】
【００１３】
　　　本明細書において、用語は次のように定義する。
　　　「指示機構」とは、本発明の指装着入力装置の使用又は状態を表す手段をいう。
　　　「装置の使用」とは、装置に対し実行される進行中の動作をいう。
　　　「装置の状態」とは、装置の静的状態をいう。このような状態は、物理的状態或い
は視覚的状態であり、例えばＯＮ／ＯＦＦモードである。「状態」とは、装置が設定され
た時或いはその状態に入った時に、装置をその状態にいる間の連続する期間も意味する。
　　「装置の使用又は状態」は、（例えば検知機構は指示機構で）直接に検出される。別
の場合「装置の使用又は状態」は、内部的（装置の構成要素により）或いは外部的（別の
装置により）に検知された指示機構の特定の状態を引き起こすことをいう。
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　　「装置の使用又は状態」は、信号又は信号の生成又は伝送を他の装置の別の構成要素
或いは別の装置の別の構成要素に伝える指示機構となる。「装置の使用又は状態」は、装
置の他の機構或いは構成要素又は他の装置の機構又は構成要素に影響を及ぼす指示機構と
なる。より具体的には、「装置の使用又は状態」は、別の装置或いは同じ装置の別の構成
要素から生成された信号に影響を及ぼす或いは伝送を行う指示機構となる。例えば指示機
構は、装置の様々な状態に対し光を様々に反射する機構をいう。
【００１４】
　　　「使用」の一例は、回転可能部分を回転させること、回転部分を傾斜させながら回
転させること、接触表面に接触すること、接触表面の指示領域に接触すること、接触表面
に接触しながらスライドすること（一般的にはタップ・アンド・ドラッグとスクロールで
ある）、接触表面を圧縮すること（圧力をかけること）を含む。
　　　「状態」の一例は、回転可能部分の回転位置と、回転可能部分の傾斜位置と、回転
可能部分の傾斜し回転した位置と、回転可能部分を回転トラックに設定することと、回転
可能部分を整合するさせることと、接続された又は切り離された部分と、接続された（切
り離された）状態とを含む。
　　　本発明の一実施例においては、装置は、接触表面に接触し、この接触がその状態が
期間の間保持される時の状態にある。即ち、接触（指）が表面から離れた時に、その状態
は変化する。或いは要素が、装置に割り当てられた時の状態をいう。一例として、装置の
仮想状態である。
　　　「検知機構」は、装置の使用又は状態を、検知する、検出する、見る、集める、捕
獲する、特定する、認識する、測定する、追跡する、確認する、認める、登録する、処理
する、計算する、解析する等を実行する機構を意味する。
　　　「検知」とは、検出、センシング、も意味する。例えば、検知からの情報、或いは
検知における認識表示からの情報の抽出、或いは信号の検知あるいは検知した信号の処理
に対応する入力情報の記憶も含む。
【００１５】
　　　「接続機構」とは、本発明の指装着入力装置が別の装置或いは別のシステムに接続
する手段を意味する。
　　　「接続機構」は、本発明の指装着入力装置の部分、構成要素、部品が他の装置のそ
れ等或いは他の装置のシステムのそれ等に接続する手段を意味する。
　　　「接続機構」とは、本発明の指装着入力装置が、本発明の指装着入力装置の側面端
部、部分、要素、部品を接続することによりその形状を変える手段を意味する。
　　　「接続」とは、電気又は情報の交換或いは伝達の為に接続或いは連結等も意味する
。　　　「指示位置」とは、本発明の指装着入力装置の使用又は状態を示すあらゆる位置
をいう。「指示位置」は、本発明の指装着入力装置の状態に対応し、例えば回転可能部分
の回転した位置、回転可能且つ傾斜可能な部分の回転し静止した位置等を意味する。また
そのような状態も意味する。「指示位置」とは、更に本発明の指装着入力装置の使用を意
味するためにも用いる。「指示位置」は、例えばセンサー或いはスイッチを含む。「指示
位置」は、他の実施例においては、本発明の指装着入力装置の要素又は構成要素により影
響され反応する。例えばプラグ或いは他の装置或いは本発明の指装着入力装置の使用或い
は状態であり、例えば接触或いは圧力である。指示位置は、指示機構内に含まれる或いは
本発明の指装着入力装置の受動型指示機構内に含まれる。
【００１６】
　　　「回転可能部分」は、回転可能な装置の部分要素、構成要素、部分を意味する。回
転可能部分は回転しながら傾斜すること或いは回転トラックの間で再度位置決めすること
を含む。「入力」とは、プロセスの操作、実行手順、機能或いは他の種類の手段に用いら
れるコンピュータで処理可能な情報をいう。例えば、情報は、プログラムされたコードに
対するパラメータでもある。通常、検出又は検出された指示は、入力として登録される。
　　　「登録入力」とは、入力を得るプロセスを意味する。入力は、ソース例えば検知機
構からの或いは他のタイプ（例えば伝送から）から受領した情報を処理することにより登
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録（入力）される。
　　　指装着入力装置の部分に関して「内側」とは、装置を装着する指の方向を向いた側
を意味する。或いは指に近い側を意味する。「外側」とは、指から外側を向いた方向を意
味する。「方向情報」とは、方向又は速度に関する情報を意味する。方向情報は、本発明
の指装着入力装置の指示から得られる例えば装置の回転部分が回転するとき或い指が装置
の接触表面をスライドするときに得られる。
【００１７】
　　　「インターフェース要素」とは、インターフェースのあらゆる部分をいう。インタ
ーフェース要素の一例は、ソフトアエア、アプリケーション、プログラム、コマンド、フ
ァイル、フォルダ、ツール、メッセージ、ファンクション、プロセス、ビジュアル（例；
目視対象、グラフィック、アイコン等）、発生（例；来入、呼び或いはモードの変更）、
状態（例；インターフェースモード）、プロトコル（例；カーソル変更プロトコル或いは
双方向フィンガープロトコル）、ネットワーク接続（例；ネットワークのシステム内の装
置の制御が装置に割り当てられること）、プロファイル（例；ユーザプロファイル）、属
性（例；オーディオボリューム）等を含む。
　　「ディスプレイオブジェクト（表示されたオブジェクト：ディスプレイに関しては単
にオブジェクトとも称する）は、視覚的出力の特定の例であり、或いは複数の視覚的出力
である。表示されたオブジェクトは、インターフェース要素、例えばインターフェースの
要素を視覚的に表示することを意味する。
　　「来入信号」とは、外部ソースから受領した信号或いは伝送を意味する。
　　「仮想環境」とは、あらゆるインターフェースを意味する。具体的には「仮想環境」
は、コンピュータで生成された環境、例えばオペレーティングシステム或いはグラフィッ
クユーザインターフェースを意味する。
　　「ファンクション（機能）」とは、操作、実行、プロセス、手順、動作、結果を生成
するためのコマンド等を意味する。通常、機能は、その結果であり、例えば「削除機能」
とは、削除することである。
【００１８】
　　　「視覚的」とは、通常の定義に加えて、見ることのできないような光学要素或いは
特性も意味する。具体的には視覚的とは、目に見えない波長（赤外線）も意味する。従っ
て、視覚的は、可視光のスペクトルに限定されない。光とそれに関連する用語である「照
射」は、可視光に限定されない。
　　　本発明は、指装着を例に説明するが、「指」の代わりに「手首」にも装着可能であ
る。その意味においては、手首装着装置でもある。
【００１９】
　　　図１Ａにおいて、指装着入力装置１１０ａは、回転部分１１２を有する。この回転
部分１１２は、指に回転可能に装着される。装置１１０は、更に指示機構１１６を有する
。この指示機構１１６は、指の周りの回転部分１１２の回転（即ち回転運動）を示す。回
転部分１１２は、図１Ａに部分（切り欠きのある）リングとして示されているが、回転部
分１１２は完全なリングでもよい。図１Ａにおいて、指示機構１１６は、検知機構１１８
を有する。検知機構１１８は、指に向けられた即ち指に面したセンサーを用いる。その指
に面した面は、内側サイド１１２ｂである。回転部分１１２が回転すると、検知機構１１
８は、指の周りの様々な部分を検知する。例えば検知機構１１８のセンサーは、指の様々
な部分に面し、特に回転部分１１２が回転する指の周りに面する。従って、相対運動が指
を検知することにより示される。具体的には、検知機構１１８は、指の表面（皮膚）或い
は指の表面近傍の層を検知する。この検知は、指の表皮層に関するものである。他の実施
例においては、検知は指の皮膚或いは皮膚の下の層に関するものでもよい。指の皮膚は、
指の湾曲面に沿った生理的特徴（指紋或いは指紋に類似した皮膚の割れ目）を表し、これ
は指と回転部分１１２との間の回転を、パターンや特徴、具体的には生理学的な指紋検知
機構により従来公知の機構により検知が可能である。別の構成として、回転の指示は、他
の検知可能な変化、例えば指の表皮層或いはその近傍の層あるいは指の骨との間の光の反
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射によっても、検知することができる。一実施例においては、検知機構１１８は、処理ユ
ニット１４４と結合することもできる。この処理ユニット１４４は、指装着入力装置１１
０ａ内に組み込まれる。処理ユニット１４４は、センサーからの信号を処理する。この信
号は検知機構１１８が利用する。他の実施例においては、処理ユニット１４４は、指装着
入力装置と通信する他の装置或いはシステム内に含めるもこともできる。
【００２０】
　　　図１Ｂにおいて、回転方向１２２ａ，ｂは、装置１１０ａを親指１０６で回転する
方向を示す。装置１１０ａ’は中指１０４に装着される。湾曲面（表面）は、指の周囲の
湾曲した表面１２６である。装置１１０ａが指の湾曲面１２６に装着されると、湾曲面１
２６は、回転部分１１２の内側サイド１１２ｂとオーバーラップする。この湾曲面１２６
から指の検知が行われる。従って検知は湾曲面１２６に関するものである。この湾曲面１
２６は、指の全体表面を含むか（指を完全に包囲するか）或いは指の一部のみ例えば指の
前面の湾曲面のみを包囲してもよい。回転部分１１２が回転すると、湾曲面１２６に沿っ
た様々な部分が所定の時間に、（例えば様々な回転位置に対し様々な部分に面する検知機
構１１８のセンサーにより）検知される。その結果、相対運動が、湾曲面に沿って変化を
検知することにより示される。この検知結果は、各回転方向（即ち回転方向１２２ａと回
転方向１２２ｂ）の間で区別される。その結果、各方向の回転は、回転に関する方向性の
情報を得るために別々に示される。一実施例においては、回転速度も示され、又回転速度
に関する情報も、検知機構１１８が湾曲面１２６に沿った変化を検知する速度を処理する
ことにより、得られる。これは、回転に対応する検出した変化である。
【００２１】
　　　図１Ｃにおいて、指装着入力装置１１０ｂを示す。これは指装着入力装置１１０ａ
に類似する。装置１１０ｂにおいて、指示機構は、認識機構１３０として実現される。認
識機構１３０は、指の周りの装置１１０ｂの回転位置を示す。即ち装置の状態と更に相対
運動（即ち装置の回転）或いは使用を示す。装置１１０ａに関し説明したことに加えて、
装置１１０ｂは、メモリユニット１４６を有する。一実施例においては、メモリユニット
１４６は、指装着入力装置と通信する別の装置又はシステムに含めることもできる。認識
機構１３０内には、メモリユニット１４６とプロセッサ１４４と検知機構１１８が配置さ
れ互いに接続されている。一実施例においては、プロセッサ１４４は、認識機能１５０（
即ちプログラム又はソフトウエア）を有する。この認識機能１５０は、パターン又は特徴
を認識し、このパターン又は特徴同士を比較する。例えば認識機能１５０は、プロセッサ
１４４内にプログラムされた指紋認識アルゴリズムである。認識機能１５０は、検知機構
１１８により実行された検知データを処理する。認識機能１５０からの検知データ或いは
検知結果は、メモリユニット１４６内に記憶され、そこから取り出される。装置１１０ｂ
が、指に装着されると、具体的には湾曲面１２６の周囲に装着されると、湾曲面１２６は
、認識機構１３０によりマッピングされる。これは、検知機構１１８による湾曲面全体を
走査することにより行われる。そして、指の周りを回転部分１１２を回転させることによ
り、検知機構１１８が湾曲面の全ての部分を検知できる。この検知結果はメモリユニット
１４６内に記憶される。後で、回転部分１１２がある回転位置にあると、検知機構１１８
は湾曲面１２６に沿ったある部分を検知する。この部分がある回転位置に対応する。この
部分は、メモリユニット１４６内に前に記憶されている前の走査結果と新たな走査結果と
を比較することにより、認識される。この部分を認識することにより、湾曲面に沿った位
置が識別され、これにより回転部分１１２の対応す回転位置を示す。従って指の周りの回
転部分１１２の相対位置の表示は、湾曲面の連続する部分を検知することにより行われる
。これは、相対運動を示し、回転方向の情報を得るのに用いられる。
【００２２】
　　　認識機構１３０は、指紋を検知する従来の検知機構の如何なるものでもよい。これ
に関しては特許文献４－９に開示されている。図１Ｄにおいて、実際の湾曲面１２６ａの
走査は、マップ１２６ｂを生成するためである。マップ１２６ｂは、実際の湾曲面に沿っ
た様々な部分（経験的な位置で点線で図に示す）に対応する。湾曲面１２６ａの走査から
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生成されたマップ１２６ｂの登録は、プロセッサ１４４で行われる。このプロセッサ１４
４は、認識機構１５０を利用し、認識機構１１８からの信号をマップ１２６ｂに変換する
。マップは、湾曲面の全ての部分と湾曲面に沿ったその位置の記録である。この記録は符
号化された情報である。この符号化された情報は、更に湾曲面の部分を検知するために比
較可能であり、同様なステップで取得され、マップの情報と比較される。このマップは、
更新されたり、或いは装置１１０ｂが様々な別の湾曲面に沿って装着された時、即ち同じ
指の別の場所或いは別の指に装着された時に、別のマップで置き換えられる。
【００２３】
　　　一実施例においては、部分的な湾曲面が走査され検知されると、例えば、手のひら
の表面の周囲の一部分が走査され検知されると、検知機構１１８のセンサー或いは回転或
いは回転位置を示すのに用いられる検知機構（例；認識機構１３０）のセンサーは、内側
サイド１１２ｂの上で互いに向かい合って分布（配置）される、或いはセンサーが、本発
明の指装着入力装置の回転位置に対する湾曲面に面して配置されるよう、分散配置される
。その結果、湾曲面は、装置のあらゆる位置で検知可能となる。これにより、指の上の回
転位置と回転の指示が容易になるが、指の裏は検知できない。例えば指の裏に毛が生えて
いるユーザは、そこに装置が装着されると、認識機構１３０が指の皮膚の表面の割れ目を
検知するよう設計されている場合には、手の甲の検知はできない。その結果、回転部分１
１２の内側上の様々な位置で複数のセンサーを有することにより、回転部分１１２が、あ
らゆる回転位置にあっても、指の表面の検知が可能となる。
【００２４】
　　　図１Ｅにおいて、指装着入力装置１１０ｃは上記の装置に類似する。同装置１１０
ｃは、装置１１０ｃにおいては、完全なリング形状の回転部分１１２がある。検知機構１
１８は光学検知機構１２８（例；フォトダイオード）を有する。回転部分１１２の回転の
間、回転検知情報は、指を検知する光学検知機構１２８により検知された光学変化により
得られる（ＵＳＰ６２５９１０８）。検知機構１１８は、光源１３２（例；発光ダイオー
ド）を用いて、光学検知機構１２８の光学検知を実行する。一実施例においては、検知機
構１２８は、受動型の赤外線（ＰＩＲ）センサー１２８ａを利用して、指からの赤外線光
の生理放射を検知する。この場合光源１３２は不用である。一実施例においては、ＰＩＲ
センサーを用い、検知機構１１８は、受動型表示機構（例；受動型表示機構１１６ａ）と
して機能する。この場合も光源は不用である。例えば熱電力生成器１３８を検知機構１１
８が用いると、センサー１２８ａにより検知された赤外線が電力に変換される。これは相
対運動を表示することに加えて行われる。同様に熱電力生成器１３８は、本発明の指装着
入力装置内に電力源として含めてもよい。プロセッサとメモリユニットを装置１１０ｃ内
に含め、検知機構１１８と共に認識機構１３０を形成してもよい。
【００２５】
　　　図１Ｆにおいて、指装着入力装置１１０ｄは上記したものに類似する。この装置１
１０ｄ内のキャパシタンスの検知機構１３４が、回転部分１１２の回転の間、指のカーブ
に沿った容量変動を検知する検知機構として機能する。従来公知のように（特許文献１０
）は容量性表面上の裂け目は、センサー（例；電極）と表面との間に形成されたキャパシ
タンスを検知することにより検出される。このような機構は、指紋を検知するため、従っ
て指の外側表面のパターンあるいは特徴を検知するためとしては、公知である。上記した
ように、検知機構１３４より示された容量の変動は相対運動を示す。図１Ｆにおいて、指
装着入力装置１１０ｄは、認識機能１５０を有する処理ユニット１４４とメモリユニット
１４６とを有する。これは検知機構１３４と共に認識機構１３０として機能する。上記し
たのと同様に、指の湾曲部分のキャパシタンスである「指紋即ちマップ」は、走査動作で
登録され、後で湾曲の部分の検知した容量と比較して、回転部分１１２の回転位置の表示
を得る。
【００２６】
　　　図１Ｇにおいて、指装着入力装置１１０ｅは上記のものと類似する。指装着入力装
置１１０ｅ内において、回転部分１１２は、別の形状即ち部分的なリングの形状をしてい
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る。認識機構１３０は、上記のものに類似するが、音響検知機構１３６を用いる。これは
当業者に公知のように指の表面の皮膚の割れ目（即ち指紋の凹凸）のパターンを、回転動
作即ち回転と回転した位置を検出する音響フィードバックを検出することにより、検知す
る。これに関してはＵＳＰ４９７７６０１、５４５６２５６、７１５０７１６を参照のこ
と。更に指装着入力装置１１０ｅ内には、通信機構１４０（例、トランシーバ）と、視覚
的機構１４２（例、液晶ディスプレイ）と、電源１４８（例、バッテリ）と、メモリユニ
ット１４６、スロットやメモリカード（例えば；フラッシュメモリカード）とが配置され
ている。
【００２７】
　　　一実施例においては、メモリユニット１４６は、指装着入力装置１１０ｅの動作に
関する情報を記憶する。この装置１１０ｅにおいては、出力装置のみがプロセッサ１４４
と通信するために必要である。例えばメモリユニット１４６は、メディアファイルを記憶
する。このメディアファイルは、カードから取り出され、メディア再生機能を有するプロ
セッサで再生される。別の構成として、メディア再生機能は、メモリユニット１４６上に
記憶してもよい。例えばこれは、カード上にインストールされたアプリケーションであり
、メディアファイルのアーカイブに保存される。メディア出力装置（ビデオ出力用のモニ
タ或いはオーディオ出力用のスピーカ）と通信することにより、指装着入力装置１１０ｅ
は、メディアを再生する。他の例としては、指装着入力装置は、メモリユニット１４６か
ら記憶された情報を選択し、それを視覚的出力機構１４２で表示する。同様に、本発明の
指装着入力装置は、モバイルコンピュータとしても動作することができる。このモバイル
コンピュータは、外部装置或いは外部とのインターフェースとの通信無しに受動的に動作
する。或いは出力装置のみで動作する。
【００２８】
　　　図１Ｈ，１Ｉにおいて、指装着入力装置１２０は、第１回転部分１１２と第２回転
部分１１２’と指示機構１１６とを有する。この指示機構１１６は、各回転部分の相対回
転又は特定の回転位置を示す。この実施例において、指示機構１１６は、第１回転部分１
１２上に光学検知機構１２８と、第２回転部分１１２’上にパターン１５２’を有する。
このパターン１５２’は検知機構１２８により検知される。（例えば一般的に図１Ｈに示
すように機構に面することにより）。パターンは図１Ｉに示す。図１Ｉは、図１Ｈに示す
第２回転部分１１２’を反対側から見たものである。パターン１５２’は、複数の様々な
特徴１５２ａ－ｇを有し、第２回転部分１１２’の検知機構１２８に対する回転位置を示
す。或いは第２回転部分１１２’の回転位置を示す。パターン１５２’は、例えば符号化
した白黒パターン（例；バーコード又は光学タグ）で、第２回転部分１１２’のカーブに
沿って均等に分布する。検知機構１２８は、各特徴を検知して、回転部分の対応する相対
的位置に関する情報を得る。別の構成として、何れかの回転部分が回転すると、異なる特
徴（パターン１５２’上の）が、直接所定の時間に検知機構に面することになる。回転の
間の回転方向に関する情報は、特徴のシーケンスを検知することで得られる。何れかの回
転部分が回転するので、異なる特徴が検知機構に順番に面することになり、この特徴のシ
ーケンスを解析することにより、回転方向に関する情報が得られる。
【００２９】
　　　一実施例においては、回転部分１１２’は検知機構１２８’を有する。その結果、
視覚的パターンを有する別の回転部分が、装置１２０内に含まれる。この場合、そのパタ
ーンは、検知機構１２８’に面する。従ってあらゆる数の回転部品は、一連の回転部品の
一部として装置内に組み込まれ、他のパターンを検知する。
【００３０】
　　　図２Ａ，２Ｂに本発明の指装着入力装置２１０を示す。装置２１０は、第１回転部
分１１２と第２回転部分１１２’とを有する。両方とも互いに回転し、且つ装置を装着し
た指に対しても回転する。回転部分１１２，１１２’は、完全なリングで並んで搭載され
るが同じサイズである。本明細書において、回転部分は、完全なリング或いは部分的なリ
ングの何れかである。回転部分１１２は、回転部分１１２’のトラック２１８内に挿入さ
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れ、回転部分１１２のプラグ２１２で連結される。本発明のトラックは、ストレート即ち
閉鎖した管状であるか或いは螺旋状である。装置２１０は指示機構１１６を有する。この
指示機構１１６は、各回転部分１１２，１１２’の回転又は回転位置を表示する。図２Ｂ
に示すように、指示機構１１６は、プラグ２１２上に光学検知機構１２８と、視覚的に検
知可能なパターン１５２’を機構１２８に面したトラック２１８上に有する。回転は相対
的であるために、回転部分１１２，１１２’の一方向（時計方向１２２ａ）への回転を検
知し、反対方向（例えば反時計方向１２２ｂ）への他の回転部分の回転も、同様に検知す
る。
【００３１】
　　　図２Ｃは、装置２１０内の受動型指示機構１１６ａを示す。受動型指示機構１１６
ａは従来公知の機構で実現できる（米国特許第６７２０８６６号）。図２Ｃにおいて、回
転部分１１２，１１２’は分離しており、それぞれ、回転部分１１２のプラグ２１２上の
指示位置１５４と、回転部分１１２’のトラック２１８上の指示位置１５４ｂ－ｄを有す
る。回転部分が連結されると、指示位置１５４ａは指示位置１５４ｂ－ｄに接触するよう
になる。これは、回転部分の相対的回転位置に対応する。従って相対的回転位置において
は、指示位置１５４ａは、トラック上の他の指示位置１５４ｂ－ｄと接触する。指示位置
１５４ａと各指示位置１５４ｂ－ｄが接触することにより、回転部分の相対的回転位置は
、その位置の接触に対応し、遠隔地で検出できる状態を構成する。例えば指示位置１５４
ａは、無線周波数識別（ＲＦＩＤ）アンテナを有し、トラック１５４ｂ－ｄ上の各位置は
、別のＲＦＩＤトランスポンダを有し、来入する無線周波数信号を別々に変調する。アン
テナと他のトランスポンダとの接続（接触を介して）により、トランスポンダは、アンテ
ナにより捕獲され後方散乱された来入信号を変調できる。かくして、回転部分の相対的回
転位置に対し特定のトランスポンダがアンテナに接続され、その結果、ある指示位置が、
他の指示位置とは別に示される。
【００３２】
　　　図２Ｄは、本発明の指装着入力装置２２０を示す。この指装着入力装置２２０にお
いて、回転部分１１２，１１２’は互いに回転し、プラグ２１２は、ある時点で（図で横
方向に動いて）複数の回転トラック２１８の１つを専有する（嵌まる）。回転している間
、表示機構は、どのトラック２１８がある時点で回転部分に設定されている（嵌まってい
る）かを示す。これは装置の状態として定義する。この相対的回転（装置の使用）に加え
て、回転位置を示す。図２Ｄにおいて、表示機構は、検知機構１１８ａ－ｃを有する。こ
の検知機構１１８ａ－ｃは、装置の状態又は装置の使用を表示する。検知機構１１８ａ－
ｃは、各トラック２１８に分布して配置されたスイッチであり、プラグ２１２との接触に
より活性化される。指示は、各スイッチとのプラグ２１２の接触により得られ、これは図
２Ｃの受動型指示機構１１６ａの指示位置で記載したのと同様である。例えばスイッチは
、トラック２１８に沿って分布して配置され、プラグ２１２と各スイッチの接触が、プラ
グ２１２が専有する（入る）トラック２１８を表す。図２Ｅは、指に装着された指装着入
力装置２２０を示す。
【００３３】
　　　図３Ａ，３Ｂは、本発明の指装着入力装置３１０を示す。指装着入力装置３１０は
、回転部分１１２と固定部分１１４と受動型指示機構１１６ａを有する。この指示機構１
１６ａは、回転部分１１２の回転と回転位置を、別の装置３２０に示す。受動型表示は従
来公知の機構（米国特許第７２１２１２３号）で実現できる。回転部分１１２は、回転ト
ラック２１８上に回転するよう搭載される。回転トラック２１８は、均一（等間隔）に分
布した表示位置１５４ａ－ｇを有する。各表示位置１５４ａ－ｇは、回転部分１１２の特
定の回転位置に対応する。トラック２１８は、固定部分１１４の外側１１４ａに形成され
る。回転部分１１２は、プラグ２１２を内側表面１１２ｂに有する。プラグ２１２は、各
位置と相互作用する（例；図３Ｂではプラグ２１２は回転位置１５４ｄに影響を及ぼす）
。それ故に、この実施例においては、表示機構は、プラグ２１２と回転位置１５４ａ－ｇ
とを含む。同図に示すように、プラグ２１２はキャパシタ３１８を有し、各回転位置１５



(17) JP 2010-537302 A 2010.12.2

10

20

30

40

50

４ａ－ｇは対応するコイル３１６ａ－ｇを有する。プラグ２１２が、回転位置に影響を及
ぼすと、キャパシタはその位置でコイルに接触するようになり、コイルとキャパシタから
なる回路を構成する。各コイルは特性が異なり、その結果各回路は、異なる共鳴周波数を
有する。別の装置３２０（例；トランシーバ）は、装置３１０で形成されたコイル－キャ
パシタ回路の共鳴を励起する信号を送り、回転部分１１２の特定の回転位置を表す応答共
鳴エネルギーを検知する。従って回転部分１１２の回転は、回転部分１１２の連続的変化
により示される。
【００３４】
　　　図３Ｃは、別の受動型指示機構１１６ａを示す。この表示機構１１６ａにおいては
各表示位置は、対応する受動型トランスポンダ３２４を有し、プラグ２１２はアンテナ３
２６を有する（米国特許第４８９０１１１号）。図２Ｃの受動型指示機構１１６ａと同様
に又図１３Ｆのトランスポンダ機構１３１６と同様に、アンテナと各トランスポンダの接
続により、プラグは、トランスポンダに対応する指示位置内にある時に、回転部分１１２
の回転位置を示す。
【００３５】
　　　一実施例において、各表示位置（１５４ａ－ｇ）は、プラグ２１２を物理的に収納
できる。例えばプラグ２１２をルーズに保持し、その結果回転部分１１２は十分な力が加
わらない限り（ユーザが回転部分を意図的に回転させる以外は）回転しない。回転部分が
特定の位置に保持されている実施例においては、これ等の位置は「ステーション」と称す
る。
【００３６】
　　　図３Ｄ，３Ｅに、物理的フィードバック機構３４０を示す。この機構３４０は、本
発明の指装着入力装置が動作している時、例えば、「ステーション」で説明したように、
物理的フィードバックを変調する。図３Ｃでは、機構３４０は装置３１０’の実施例で示
されているが、機構３４０は、傾斜動作或いは他の再配置動作に影響を及ぼす。
【００３７】
　　　図３Ｄに示す装置３１０’において、ピン３４２が、トラック２１８上で指示位置
１５４の間で突出する。トラック２１８上を回転部分１１２が回転する。ピンは、回転部
分１１２の回転の間、プラグ２１２に対し若干の障害となり、回転中の若干の障害を示す
信号のフィードバックを行う。回転部分１１２が回転していない時、即ち力がかかってい
ない時は、プラグ２１２は２つのピンの間に保持される。これは、指示位置に対応し、回
転部分１１２の特定の回転位置を表す。回転部分１１２は、プラグ２１２をピン３４２の
間から開放するよう十分な力をかけることにより、更に回転する。回転部分１１２を回転
することにより、ピンが突出したり或いは収納したりするが、これはアクチュエータで行
われる。
【００３８】
　　　図３Ｅに示すように、ピン３４２はホルスタ３４４内に収納され、回転部分１１２
のスムーズな回転を保障する（即ち、障害による物理的フィードバックは、回転部分１１
２の回転中には検知されない）。従って、回転部分１１２は、プラグ２１２が通過する各
回転位置１５４からの連続的な表示により、表示される。
【００３９】
　　　一実施例においては、ピンの飛び出し量を変えて、、ピンがプラグ２１２を完全に
阻止し、回転部分１１２が更に回転きないようにすることもできる。この場合、回転を一
時的に阻止する即ち回転部分１１２が回転位置にあるようロックするのが望ましい。その
後ピンを引っ込めて、回転部分１１２が、更にスムーズに或いは物理的フィードバック（
即ちピンが一部飛び出している場合）の何れかで、回転するようにすることもできる。
【００４０】
　　　一実施例においては、各ピン３４２は、個別に制御することもできる。例えばある
場合には、ピンは、回転部分１１２が特定の回転位置に到達するのを、阻止することもで
きる。従って、表示位置の両側にある一対のピンが、それぞれのホルスタ３４４から突出
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して、プラグ２１２がその位置に達するのを阻止する。その間、プラグ２１２は、それ以
外のピンがそれぞれのホルスタ内に入りながら、回転部分１１２を回転することにより、
他の位置に達することもできる。
【００４１】
　　　一実施例において、回転部分を回転位置にロックすること、回転位置にアクセスす
るのを阻止することは、物理的フィードバック機構３４０を具備する本発明の指装着入力
装置の操作により、制御できる。例えば本発明の指装着入力装置は、別の装置と通信して
、回転部分１１２の回転により、その別の装置のインターフェース要素を制御する。この
場合インターフェース要素は、制御するためには利用することができない。従って別の装
置は、信号を本発明の指装着入力装置に送り、回転部分１１２をその位置にロックする操
作をトリガーする（即ち回転部分の更なる回転を阻止する）。インターフェース要素が後
で利用可能となった時には、ロッキングが非活性化される（ロックが解かれる）。
【００４２】
　　　一実施例において、回転部分をロックすることは、ユーザが手動で行うこともでき
る。例えば本発明の指装着入力装置は、ユーザが回転部分を押すことにより、回転部分を
その位置にロックし、更に回転部分を押すことにより、その回転部分をロック位置から開
放することができる。物理的な収納とロッキングは、上記のピン以外の他の機構でも達成
できる。
【００４３】
　　　図４Ａ－４Ｄを参照して、本発明の指装着入力装置４１０を説明する。装置４１０
は、回転部分１１２と固定部分１１４と表示機構１１６とを有し、回転部分１１２の特定
の回転位置４１２ａ－ｄの固定部分１１４に対する位置を示す。指示機構１１６は、回転
部分と固定部分の間に配置される。位置４１２ａ－ｄは、矢印マーク４０２を向けること
により表示される。各位置は、指示位置に対応し特定の回転位置に対応する操作を表す。
一実施例において、装置４１０は更に視覚的な出力機構１４２を有する。この出力機構１
４２は、固定部分１１４の外側１１４ａに配置される。各位置４１２ａ－ｄの指示は、機
構１４２により対応する表示を促し、特定の回転位置は特定の操作を表すようなインター
フェースの一部として使用される。図４Ａ－４Ｄにおいて、機構１４２は各位置に対する
様々な数値を表示する。位置４１２ａでは数字２を、位置４１２ｂでは数字４を、位置４
１２ｃでは数字６を、位置４１２ｄでは数字８を示す。
【００４４】
　　　図５Ａ－５Ｃを参照して、本発明の指装着入力装置５１０を説明する。装置５１０
は、回転部分１１２と固定部分１１４と振動生成機構５１６とを有する。この振動生成機
構５１６は表示機構の１つである。振動は従来公知の手段を使用することにより、装置５
１０の使用の間、固定部分１１４と回転部分１１２との間の摩擦或いは圧力により得られ
る（米国特許第３０９７５３７号）。この実施例においては、表示は、回転により生成さ
れた振動反応としての音を用いている。図５Ｂ，５Ｃにおいて、Ｔ型のプラグ２１２は回
転部分１１２から伸びて、トラック２１８内に入る。このトラック２１８は、固定部分１
１４内に形成される。プラグ２１２とトラック２１８は、それぞれコグの物理的パターン
５１２ａ，５１２ｂを有する。プラグのコグパターンはトラックのコグパターンに適合す
る。様々な位置におけるコグパターンの嵌り合いは、図３Ｂで説明した「ステーション」
を表す。
【００４５】
　　　使用に際し、回転部分１１２が回転すると、プラグのコグパターンがトラックのコ
グパターンを押して音を発生する。例えば各コグは、薄い金属製のフラップを有し、コグ
が互いに押し合うと曲がり、圧力が開放されると振動する、或いはバンプが隣接するコグ
のフラップに当たる。選択的事項として、回転部分１１２の各回転方向１２２ａと１２２
ｂで異なった音を生成して、その方向を聞き分けることもできる。これは複数のパターン
の内の１つのパターンの各コグの各サイドが、圧力に対し異なったように反応し、反対側
とは別の音を生成することにより、容易に判別できる。一実施例よれば、回転部分１１２
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の回転中に発生する音を音響センサー５１８が検知する（図５Ｂのマイクロホン）。例え
ばピエゾ電子トランデューサ（楽器のピックアップとして公知である）である。センサー
は、振動認識機構５２８の一部である。この振動認識機構５２８は、認識機能を有し、装
置５１０からの音を認識し、例えば対応する入力として音を登録する。
【００４６】
　　　図５Ｄは装置５１０内に収納される発光機構５２６である。これは振動生成機構５
１６に代わるものである。図５Ｄにおいて、回転部分１１２はコグ５２０ａを有し、固定
部分１１４は、コグ５２０ｂ－ｅを有する。このコグ５２０ｂ－ｅは、表示位置１５４ａ
－ｃを２つのコグの間のスロットを形成する。コグ５２０ａは、回転部分１１２の回転の
間、各スロット内に次々に入る。各スロットの外側は、２つのコグの一対の対向する側面
により形成される。コグ５２０ａは、これ等の側面の１つに当たって、そのスロット内に
適合する（入る）が、これは回転部分１１２の回転方向に依存する。一実施例においては
、このような一対の対向側面は、反応が異なる材料、化合物或いは機構を有し、圧力がか
かった時即ち開放された時に、異なる光放出／光反応を生成する。図５Ｄにコグ５２０ｂ
，５２０ｃの対向側面が示される（場所１５４ａを形成する）。この対向側面は、摩擦ル
ミネセント要素５２２ａを有し、場所１５４ｂを形成するコグ５２０ｃと５２０ｄの対向
側面は、摩擦ルミネセント要素５２２ｂを有し、場所１５４ｃを形成するコグ５２０ｄと
５２０ｅの対向側面は、摩擦ルミネセント要素５２２ｃを有する。各構成要素は、異なる
摩擦ルミネセント材料或いは同一の摩擦ルミネセント材料（例；水晶結晶）を有する。互
いに押し合っているコグの間の摩擦から、異なるルミネセント反応を生成する。従って、
コグ５２０ａが１つのスロットから別のスロットに移動する時の発光（即ちルミネセント
反応）は、目標スロット（コグが移動する先のスロット）に対し異なり、コグ５２０ａが
目標スロットに入る回転部分１１２の回転位置を表す。回転部分１１２は、通常透明で、
装置からの光出力を透過できる。発光機構５２６により生成された光は、マイルドなスパ
ークであり、図８Ａに示す視覚認識機構８２８により識別できる指示として、検知できる
。
【００４７】
　　　図６Ａ，６Ｂに本発明の指装着入力装置６１０を示す。本発明の指装着入力装置６
１０は、回転部分１１２と固定部分１１４と発電機構６１６とを有する。発電機構６１６
は、電力を装置の操作で電気を発生させて、回転部分の回転を検知する。パワーは、従来
公知の機構により電力へ変換できる。図６Ａ，６Ｂにおいて、発電機構６１６は、コグ６
２０のパターン５１２ａとパターン５１２ｂとを有する。パターン５１２ａは、回転部分
１１２の内側１１２ｂから内側に突出し、パターン５１２ｂは、固定部分１１４の外側部
分１１４ａから外側に突出する。その結果、両方のパターンのコグ５１２ａ，５１２ｂは
、回転部分と固定部分が連結されると、一体にフィットする。図６Ｂにおいて、パターン
５１２ｂの各コグは一方の側面６２０ａと反対側の側面６２０ｂとを有する。装置５１０
で説明したのと同様に、回転部分１１２が回転すると、パターン５１２ａのコグは、回転
方向によって、パターン５１２ｂの各コグの側面６２０ａ又は側面６２０ｂの何れかに当
たって押す。発電は、回転部分１１２を回転する力を電力に変えることにより行われる。
例えばパターン５１２ｂのコグの各側は、トランデューサを有し、圧力を電気に変換する
（米国特許第７００５７８０号）。この圧力は、例えばパターン５１２ａのコグが、側面
６２０ａ，ｂの何れかに当たることにより発生する。発電機構６１６により生成された電
気を用いて、装置６１０の操作に必要なエネルギーを供給する。これは例えば装置の要素
或いは機構のパワーアップににも使用される。この電力を用いて電源にチャージすること
もできる。発電機構６１６は、表示機構として用いることもできる。例えば装置の様々な
使用に対応して機構６１６により生成された異なる電圧を検知することにより、表示機構
として動作しうる。
【００４８】
　　　一実施例において、側面６２０ａは第１ピエゾ電子材料を有し、側面６２０ｂは第
２ピエゾ電子材料を有する。パターン６１２のコグが、パターン５１２ｂのコグの側面６
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２０ａに、回転部分１１２の一方向への回転により、当たって押されると、この圧力によ
り第１ピエゾ電子材料はある電圧を生成する。パターン５１２ａのコグがパターン５１２
ｂのコグの側面６２０ｂに、回転部分１１２の反対方向への回転により、当たって押され
ると、この圧力により第２ピエゾ電子材料が別の電圧を生成する。この２つの異なった電
圧を用いて、回転部分１１２の回転方向を区別することができる。
【００４９】
　　　他の実施例において、図５Ｄの表示機構と同様に、パターン５１２ａは、１個のコ
グ６２０を有し、パターン５１２ｂにおいては、１個のコグの側面６２０ａと隣接するコ
グの側面６２０ｂが、同一のピエゾ電子材料を有する。その結果、これ等のコグの間で適
合する側面に当たることにより、パターン５１２ａのコグにより生成された電圧は同一と
なる。別の構成として、その電圧は、２つの隣接するコグの向かい合う側面に対しては異
なる。図６Ｃは、パターン５１２ｂの４個のコグ６２０により形成されたスロットとして
の表示位置１５４ａ－ｃ示す。スロットを構成するコグの第１対の側面６２０ａと第２対
のコグの側面６２０ｂは、同一のピエゾ電子要素（即ちトランデューサ６２２ａ）を含む
。このトランデューサ６２２ａは、第１コグの側面６２０ａに含まれるトランデューサ６
２２ｂと、各他の対の第２コグの側面６２０ｂに含まれるトランデューサ６２２ｃとは異
なる。
【００５０】
　　　図７Ａ，７Ｂに、本発明の指装着入力装置７１０を示す。装置７１０は、回転部分
１１２と固定部分１１４とを有する。回転部分１１２は、回路７１６ａ－ｆの間にマグネ
ット７１２ａ－ｆを有する。固定部分１１４は、マグネット７１４ａ－ｆを有する。マグ
ネットと回路は、装置の磁気機構７３６の一部である。磁気機構７３６は、回転部分１１
２の回転と回転位置に影響を及ぼすために使用される。同図において、マグネット７１２
ａ－ｆと回路７１６ａ－ｆは、回転部分１１２の内側部分に露出し、そのＮ極は固定部分
１１４の外側１１４ａの方向を向く。更にマグネット７１４ａ－ｆは、外側１１４ａに露
出し、そのＮ極は内側１１２ｂの方向に向く。回転部分１１２は、側面部分７１８ａ，７
１８ｂにより境界が規定され、回転部分１１２が、磁気の反発により、固定部分１１４か
ら外れないようにしている。従って側面部分７１８ａ、７１８ｂが、トラック２１８を構
成する。このトラック２１８上を回転部分１１２が回転する。各回路７１６ａ－ｆは、活
性化され磁界を生成する。これは電流の方向によって、Ｎ極又はＳ極が、外側１１４ａに
向く。回路７１６ａ－ｆがＮ極が外側１１４ａを向くような磁界を生成すると、回転部分
１１２は固定部分１１４と反発して（磁気浮上効果）その上に浮く。各回路が、Ｓ極が外
側１１４ａを向くような磁界を生成すると、回転部分１１２は、各回路７１６ａ－ｆがマ
グネット７１４ａ－ｆの１つに直接向き合うような回転位置に留まる。その回転位置は、
磁界が活性化された時に最も近い位置であり、固定部分１１４上の磁界により引きつけら
れる回路がそれに最も近い位置である。これは、回路７１６ａ－ｆとマグネット７１４ａ
－ｆにより形成される磁性反発／吸引力のパターンによる。回転部分１１２は、磁界が活
性化された時に回転部分１１２が留まった回転位置に緩く保持されるが、その理由は、各
回路は回路が向き合う磁界に引き付けられるからであり、マグネット７１２ａ－ｆがマグ
ネット７１４ａ－ｆにより更に回転することにより反発するからである。十分な力が各部
分のマグネットの間の反発力に打ち勝つようかけられると、回転部分１１２は、回路７１
６ａ－ｆが直接マグネット７１４ａ－ｆに向き合う他の場所まで回転することができる。
これは、回転部分１１２が特定の回転位置に物理的に納まるような「感覚」を与え、これ
により図３Ｃ－Ｄで説明したような「ステーション」構成を実現する。従って、機構７３
６は、代表的な物理フィードバック機構３４０として実現される。図７Ａに示すように、
装置１１０は更に検知機構１１８を有する。この検知機構１１８は、回転部分１１２の回
転又は特定の回転位置を検知し指示する。一実施例においては、機構１１８は、内側１１
２ｂに向き合う外側１１４ａ上に存在して、磁気センサーを用いてマグネットと回路の相
対的動きにより生成される磁界の変化を検出してもよい。
【００５１】
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　　　上記したように、磁石又は電磁石の要素或いは効果を用いて、回転部分の回転又は
回転位置に影響を及ぼすこともできる。例えば反磁性はphrolytic-carbon material　を
含めて、回転部分１１２が固定部分１１４上に浮上させるように、用いることもできる。
【００５２】
　　　図８Ａ－８Ｃに、本発明の指装着入力装置８１０を示す。装置８１０において、受
動型表示機構は、干渉性反射機構８１６として実現される。この機構８１６は、指示を出
すために光反射を変調する。装置８１０は、コグ５２０を有する透明な回転部分１１２と
同様なコグを有する固定部分１１４とを有する。固定部分１１４のコグと回転部分１１２
のコグとは適合して（嵌まりあって）、ステーションとして機能する複数の物理的に収納
される回転位置を提供する。同図において、干渉性反射機構８１６はシート８１８を有す
る。このシート８１８は回転部分１１２と固定部分１１４の両方に接続される。このシー
ト８１８に基板８１２が接続される。各基板８１２は、図８Ｄでは閉鎖された状態で示さ
れており、透明な層８１２ａと光学的な薄い膜８１２ｂとを有する。図８Ｄには、吸収層
８１４が示されている。この吸収層８１４は、固定部分１１４の外側１１４ａをカバーす
る。各ステーション（即ち回転部分１１２のコグと固定部分１１４のコグが適合した（嵌
まった）回転位置）においては、基板８１２と吸収層８１４との間の距離は異なるが、各
基板８１２は、常にそれに平行な吸収層８１４の一部にオーバーラップする。回転位置４
１２ａにおいては、基板８１２と吸収層８１４との間の距離はｍであり、回転位置４１２
ｂにおいては、基板８１２と吸収層８１４との間の距離はｎである。但し、ｎはｍよりも
小さい。同図に示すように、シート８１８が吸収層８１４に対し様々な角度を有するステ
ーションが示されている。具体的には、角度がより直角に近くなると、基板８１２は、外
側１１４ａから更に離れ、従って吸収層８１４から更に離れる。吸収層８１４と基板８１
２との間の距離を制御することにより、吸収層の一部は基板に常に平行であるが、装置か
ら反射される色を変えることができる。これは従来公知の干渉変調器により行われ、反射
された光の波長を制御する。米国特許第７１１３３３９号と米国特許第６９５２３０３号
を参照のこと。その結果、干渉性反射機構８１６は、機械的な干渉変調器として、回転部
分１１２の回転位置を指示する指示機構として機能する（異なる反射された色で示される
）。表示は、装置から反射された光を検知することにより検知され、特に異なる色を検知
することによりその位置を表す。図８Ａにおいて、回転部分１１２からの反射光は、可視
的な認識機構８２８により検知される。この認識機構８２８は、光学検知機構１２８を有
する。光学検知機構１２８は、処理ユニット１４４に連結される。この処理ユニット１４
４は、回転部分１１２の回転位置の表示としてのある反射特性を認識する認識機能を有す
る。選択的事項として、認識機構８２８は、装置を照射する光源１３２を有する。更に指
装着入力装置８１０が、装置を照射する光源１３２を有してもよい。これは外部光源が利
用できない場合、例えば暗いときに有効である。干渉性変調効果は、異なる回転位置に対
し異なる光を反射する本発明の指装着入力装置で実現される他の機械装置で達成すること
もできる。更にこのような装置は、装置の他の状態、例えば傾斜位置に対応する光の反射
を変調してもよい。
【００５３】
　　　図８Ｅ，８Ｆに本発明の指装着入力装置８２０を示す。この装置８２０は、汎用反
射機構８２６を受動型表示機構として有する。この汎用反射機構は、ダイナミックで可動
性で不透明なシャッター８２４と光学フィルター８２２とを利用する。この光学フィルタ
ー８２２は、或る特性（例えば偏光軸、波長）で光をフィルター処理する。この特性は、
固定部分１１４の外側１１４ａとの角度に応じて変化する。この外側１１４ａは、反射表
面８３０によりカバーされている。シート８１８で説明したように、フィルターは、回転
部分１１２の様々な回転位置に対する表面に対し異なる角度で配置される。シャッター８
２４は、光がフィルター８２２以外の反射表面８３０に届くのを阻止する。このフィルタ
ーは、干渉フィルターでもよく、例えば回転により表面に対する位置が変化する。
【００５４】
　　　図８Ｇに、本発明の指装着入力装置８４０を示す。装置８４０は、回転部分１１２
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と固定部分１１４と反射機構８３６とを有する。この反射機構８３６は回転部分１１２上
に光学フィルター８２２ａ－ｃ’を利用して指示機構として機能する。各フィルターは個
別のフィルター特性を有し、例えば様々な色を提供する。フィルター８２２ａ’は第１の
色を表すクロスラインで表し、フィルター８２２ｂ’は第２の色を表すラインで表し、フ
ィルター８２２ｃ’は透明を表すためにラインを引いていない。機構８１６は外側表面１
１４ａに傾向表面８３０’を用いる。表面８３０’は、回転部分１１２により部分的にカ
バーされ、且つ部分的にフィルター８２２ｂ’を通した円形表面として示されている。回
転部分１１２の回転位置に対し、各フィルター８２２ａ－ｃ’は、表面８３０’にオーバ
ーラップし、その結果表面に到達し、表面から反射される光は、フィルターを通過しなけ
ればならない。これは光がそこを通過する際の色を決定する。従って、３種類のフィルタ
ーの内の１つのフィルターに対応する３種類の色の内の１つを有する光が、装置８４０か
ら放出される。各色は他の色の検知により、登録された入力とは異なる入力を登録するた
めに検知される。
【００５５】
　　　図９Ａ，９Ｂに本発明の指装着入力装置９１０を示す。装置９１０は回転部分１１
２と固定部分１１４とを有する。この固定部分１１４は回転トラック２１８ａ，ｂを有す
る。回転部分１１２はトラック２１８上で回転するよう設定される。装置９１０は表示機
構１１６を有する。この表示機構１６は、トラック上の回転を別々に示す（装置の使用）
か、或いは所定時に回転部分１１２が回転するトラック（装置の状態）を表す。各トラッ
ク上の回転は、「同一」として示され、他方で、回転部分の異なる表示状態は、各トラッ
ク上の回転からの異なる入力の登録に対応する。
【００５６】
　　　図９Ｃは、本発明の指装着入力装置９２０を示す。装置９２０は複数の回転部分１
１２を有する。同図において、装置９２０は更に回転部分９１２を有し、これは回転部分
１１２に類似する。回転部分９１２は、内側９１２ｂ上に連結機構９２２’を有する。そ
の結果、回転部分９１２は、装置９２０に連結されたり切り離されたりする。具体的には
、回転部分が回転するトラック２１８ａ，ｂに連結されたり離されたりして、装置の特定
の使用を表示する。例えば連結機構９２２’は、内側９１２ｂ上に機械的クリップを有し
、回転部分９１２をトラック２１８ａ，ｂに物理的に取り付ける。回転部分９１２は、他
の回転部分が使用していないトラックに連結され、今まで専有していたトラックから切り
離される。具体的には、トラック２１８ａは音量に対応し、トラック２１８ｂはオーディ
オファイルの再生の制御に関連する。更に回転部分１１２は第１のオーディオファイルに
対応し、回転部分９１２は第２のオーディオファイルに対応する。各ファイルは、回転部
分のメモリユニット（例；メモリユニット１４６）に記憶され、その結果、各部分のトラ
ックへの接続によりファイルのアクセスが容易となる。別の構成として、各部分の回転の
特定の表示は、各ファイルを制御する特定の入力の登録に対応する。ユーザは、複数の回
転部分の内の１つを装置に連結して、その部分に対応するファイルを再生する（ある場合
には、回転部分１１２は連結機構を有し、何れかのトラックからに連結されたり切り離さ
れたりする）。回転部分の連結は、各トラックに特定のものであり、音量を制御したりフ
ァイルを再生したりする。ユーザは回転部分を切り離して、他の回転部分に連結して他の
回転部分に対応するオーディオファイルを再生し、音量を調節し、そのファイルを再生す
る。一実施例においては、第１部分は音量制御に対応するトラックに連結され、第２部分
は再生制御に対応するトラックに連結され、その結果音量と再生は、トラックに連結され
た２つの部分により同時に制御することができる。各部分と各トラックは、様々なインタ
ーフェース要素或いは走査に対応する。更に装置９２０においては、両方の回転部分が永
続的に接続してもよい（即ち、接続機構を取り除いてもよい）。
【００５７】
　　　図１０Ａ－１０Ｃに本発明の指装着入力装置１０１０を示す。装置１０１０は、装
置９２０に類似するが、装置１０１０は、回転部分の外側に視覚的出力機構を具備する。
即ち回転部分１１２の外側１１２ａと回転部分９１２の外側９１２ａに視覚的出力機構を
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具備する。外側１１２ａ上にオブジェクト１０１２ａ，１０１２ｂ，１０１２ｃが表示さ
れる。外側９１２ａ上にオブジェクト１０１２ａ’，１０１２ｂ’が表示される。装置１
０１０において、各オブジェクトは視覚的出力機構の一部として表示されたエンティティ
ーである。例えば具体的には、装置１０１０において、各オブジェクトは、液晶表示装置
ＬＣＤの活性化された液晶からなる文字又は数字である。別の例においては、オブジェク
トは、発光ダイオードのピクセルからなるグラフィック記号である。同図において、各表
示されたオブジェクト１０１２ａ，１０１２ｂ，１０１２ｃは、インターフェース要素を
表す。例えば各目的物はグラフィックシンボル（アイコン）であり、様々なファイルを表
示する。例えば数字の付いたファイルのリスト内のファイルに対応する番号で表示される
。更に、各表示された目的物１０１２ａ’，１０１２ｂ’は機能を表す。例えば目的物１
０１２ａ’はファイルの圧縮を表すアイコンであり、目的物１０１２ｂ’は削除を表すア
イコンである。特定のファイルのシンボルが機能シンボルに整合したときには、その機能
がファイル上で実行される。例えば、目的物１０１２ａが目的物１０１２ａ’に整合する
（重なる）と、目的物１０１２ａに対応するファイルが圧縮される。選択的事項として圧
縮が行われると、目的物１０１２ａは視覚的なフィードバックとして点滅する。他の例と
して、目的物１０１２ｂが目的物１０１２ｂ’に整合すると、目的物１０１２ｂに対応す
るファイルが削除される。目的物１０１２ｂは視覚的表示機構で表示せずに終了してもよ
い。機能の実行は、整合の表示を促すか、或いは回転部分の回転位置を表すことにより得
られた整合の情報により促される。図１０Ｂは、図１０Ａの位置から回転部分９１２を反
時計方向に回転した結果を示し、図１０Ｃは、回転部分１１２が図１０Ａの位置から反時
計方向に回転した位置を示す。
【００５８】
　　　一実施例において、表示された目的物は、装置１０１０に割り当てられたインター
フェース要素に対応する。同様の結果は、回転部分１１２を回転部分１１２’に整合する
ことによっても行うことができる。装置２１０は、各部分に視覚的出力機構を有する。図
１０Ａ－Ｃは、インターフェースを制御する整合方法の単なる一実施例である。この説明
は、回転部分のみを有する装置にも等しく適応でき、１個の固定部分と１個の回転部分を
有する装置にも適応できる。この場合、固定部分の特定の位置と回転部分の特定の位置と
の間で整合が行われる。
【００５９】
　　　装置９２０において、整合は固定部分１１４上の特定の位置に対応する。例えば目
的物１０１２ａ’，１０１２ｂ’の何れかによって表示される機能は、目的物１０１２ａ
－ｃで表される何れかのファイル上で実行される。但しこれは機能目的物とターゲットフ
ァイル目的物が、固定部分１１４上の位置１０１４と整合している場合である。図１０Ａ
に示すように、図１０Ａ－Ｃの目的物の各々が位置１０１４と整合することは、目的物が
表示される回転部分の特定の回転位置に必ず対応する。従って、本発明の指装着入力装置
の回転部分の回転位置の組合せと整合は、各位置の表示からの入力として表示或いは登録
される。その結果、各組合わせ又は整合は、指示を受領する装置又は別の装置の別の操作
に対応する。
【００６０】
　　　図１０Ｄは、本発明の指装着入力装置により制御可能な複数の要素を具備するイン
ターフェース１０２０を示す。同図において、インターフェースは、要素１０３０ａ－ｃ
を含む。各要素は一連の番号であり、機能の値のスケール又はそのリストである。インタ
ーフェース０２０において、各要素は、制御可能な選択肢１０３２を有し、ある時点であ
るあらゆる番号（要素）を選択できる。その選択を、図１０Ｅでは各要素上の位置をマー
クする円として示し、特定の位置は要素の番号に対応する。一実施例においては、各要素
の選択は、１つの番号（即ち特定の場所）から別の場所に、回転部分の回転により動かす
ことができ、複数の回転部分は、複数の要素を制御するために用いられる。例えば装置９
２０において、回転部分１１２の回転は、要素１０３０ａの選択肢１０３２を動かす為に
割り当てられ、回転部分９１２の回転は、要素１０３０ｂの選択肢１０３２を動かす為に
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割り当てられる。更に両方の部分（即ち回転部分１１２、９１２）を同時に回転すること
により、要素１０３０ｃの選択肢１０３２を動かすことに割り当てられる。更に各回転部
分を別々に回転することにより、或いは同時に回転することにより、インターフェース１
０２０の要素の番号を選択できる。一実施例において、制御を各回転部分或いは両方の回
転部分に割り当てていることは、各部分と両方の部分の回転に対し、一時的であり更なる
割り当てにより、変更することもできる。
【００６１】
　　　複数の要素１０３０を有するインターフェース１０２０を制御する装置９２０の使
用方法において、各要素は、回転部分９１２を具備する回転部分１１２の特定の割り当て
に対応し、各要素をスクロールすること（即ちその要素の選択肢１０３２をを制御するこ
と）は、２つの回転部分を同時に回転することにより行う。その間、２つの回転部分の整
合関係は変わらない。
【００６２】
　　　図１１Ａ，１１Ｂは、本発明の指装着入力装置１１１０を示す。装置１１１０は、
背中合わせで接続された複数の装置を有する。本発明の２つの装置は、このようにして組
み立てることができる。指装着入力装置１１１０は、装置１１２０と装置１１３０を有す
る。装置１１２０は、回転部分１１２と固定部分１１４と表示機構を有する。装置１１３
０は、回転部分９１２と固定部分１１４’と表示機構とを有する。装置１１１０の連結機
構９２２により、装置１１２０と１１３０の連結が容易となる。ここでは、連結機構９２
２は、装置１１２０上のソケット１１２２ａとソケット１１２２ｂと、装置１１３０上の
プラグ２１２ａとプラグ２１２ｂとして示されている。プラグ２１２ａは、ソケット１１
２２ａに嵌り、プラグ２１２ｂはソケット１１２２ｂに嵌る。一実施例において、情報（
即ち電気信号）が、連結機構９２２による２つの装置の連結により、一方の装置から他方
の装置或いはその逆に伝達される。装置１１２０，１１３０は、更なる表示機構或いは複
数の表示機構を有し、装置の連結状態又は分離状態を示す。別の構成として、連結機構９
２２は、ソケット内に挿入されるプラグにより活性化されるスイッチを用いてもよい。
【００６３】
　　　一実施例において、指装着入力装置１１１０は、装置１１２０，、１１３０の制御
特徴（機能）以外の制御機能を有してもよい。例えば図１１Ａにおいて、装置１１３０か
ら分離されている時には、装置１１２０は別の装置３２０ａを制御するが、これは回転の
指示を別の装置３２０ａに送信することにより行う。同様に装置１１２０から分離されて
いる時には、装置１１３０が別の装置３２０ｂを制御する。図１１Ｂに示すように、２つ
が連結されている時には、装置１１２０，１１３０は、装置３２０ａ，ｂに加えて、別の
装置３２０ｃの制御が容易になる。装置１１２０の回転部分１１２を矢印１１１２ａ，ｂ
方向に回転させることは、別の装置３２０ａ－ｃの１つを選択することであり、これは対
応する回転方向１１１２ａ，ｂの別の装置の間をブラウジングすること、即ち指で時計方
向或いは反時計方向に動かすことにより、行う。一方、装置１１３０の回転部分９１２の
回転は、装置１１２０の回転部分１１２の回転により選択された別の装置３２０ａ－ｃの
何れか１つを制御するためである。連結された装置は、複数の回転部分を有する装置と同
様に動く。
【００６４】
　　　図１２Ａに本発明の指装着入力装置１２１０を示す。装置１２１０は、回転部分１
１２が螺旋トラック上を回転するように搭載されている。同図において、指装着入力装置
１２１０は、回転部分１１２と固定部分１１４とを有する。固定部分１１４は、外側表面
１１４ａ上に螺旋トラック１２１８を有する。従って、回転部分１１２は、この螺旋トラ
ック１２１８に沿って、固定部分１１４の側１１４ｃ又は１１４ｄの方向に、トラック１
２１８沿って回転できる。指装着入力装置１２１０は更に表示機構を有する。この表示機
構はトラック１２１８に沿って複数の表示位置１５４を有する。各表示位置は、回転部分
１１２の特定の回転位置に対応し、内側１１２ｂ上にクリッカー１２１２を用いる。この
クリッカー１２１２は、ある程度までクリックすることができ、表示位置の何れかに嵌る
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。一実施例においては、クリッカー１２１２は、各表示位置内に物理的に収納される。表
示は、圧力検知機構１２１６を有するクリッカー１２１２により行われる。これは装置の
機構１２１６は、装置の表示機構であり、各表示位置は互いに異なった深さを有する。従
ってクリッカーが或る場所にあると、クリッカーは異なる量で押され（クリックされ）、
その量を圧力検知機構が測定して表示する。
【００６５】
　　　本発明の指装着入力装置の連結機構９２２は、２つの装置の２つの部分の連結或い
は２つの別個の装置の連結を、互いにねじ込むことにより行う。回転部分が、他の部分の
螺旋トラック１２１８上でねじ込まれ、トラック１２１８上を回転しながら特定の回転位
置が、表示機構１１６で表示される。例えば図１２Ｂに示す装置１２１０’においては、
回転部分１１２の均等に分布するラグ１２２２が、回転部分１１２’の螺旋トラック１２
１８に手動でねじ込まれたり、外されたりする（これは回転部分１１２を回転部分１１２
’の方向に回転することにより或いはその逆に回転することにより行う）。これは、閉鎖
した直線状のトラックの内側に搭載されるプラグ２１２とは対照的である。従って回転部
分は、ネジにより連結されたり切り離されたりする。
【００６６】
　　　図１３Ａ－１３Ｅに本発明の指装着入力装置を回転可能且つ傾斜可能な装置１３１
０として示す。本発明の指装着入力装置１３１０は、回転部分１１２と固定部分１１４と
表示機構１１６とを有する。回転部分１１２は回転方向１１２ａ，ｂに回転する。同図に
示すように、回転部分１１２は、固定部分１１４に対し傾斜して、固定部分１１４を接触
領域１３２０ａ又は接触領域１３２０ｂの何れかに接触させる。具体的には図１３Ａ、１
３Ｂに示すように、回転部分１１２の傾斜位置４１４ｂと回転部分１１２の傾斜位置４１
４ｃである。一実施例においては、回転部分１１２は傾斜せずに回転することができる。
図１３Ｄに示すように、回転部分１１２の回転位置４１２ｄがそれに当たる。更に回転部
分１２２は、傾斜しながら回転することもできる。これは、図１３Ｅでは、回転し傾斜し
た位置４１６ｅとして示す。
【００６７】
　　　図１３Ｆは、傾斜を示す受動型表示機器としてのトランスポンダ機構１３１６を示
す。機構１３１６は、アンテナ１３１８（回転部分１１２上に示す）と様々な受動型トラ
ンスポンダ１３２２（固定部分１１４上に示す）を有するトランスポンダ回路を利用する
。図２Ｃ，３Ｃの受動型表示機構１１６ａと同様に、各トランスポンダは、回転部分１１
２と固定部分１１４（具体的にはその位置）との接触を表示する表示位置である。回転部
分１１２は、特定の傾斜位置にある。１個のトランスポンダのみが特定の傾斜位置でアン
テナに連結され、この１個のトランスポンダが、回転部分１１２が傾斜している時に来入
信号に応答する。従って連結されたトランスポンダとアンテナからの応答を検知すること
により、回転部分１１２の位置の表示が得られる。
【００６８】
　　　上記の実施例は固定部分と回転部分とを有する回転可能且つ傾斜可能な装置につい
て説明したが、回転可能部分のみが傾斜する本発明の指装着入力装置でも、上記の回転可
能で傾斜可能な装置の特徴を実現できる（即ち回転部分が他の回転部分に対し傾斜可能と
なる）。図２Ｄの装置２２０で説明したように、本発明の指装着入力装置は、回転部分１
１２が回転部分１１２’に対し傾斜するよう構成する。その結果、回転部分１１２’が回
転部分１１２対し傾斜し、且つ回転部分１１２，１１２’の何れかの傾斜を検知する機構
（トランスポンダ機構１３１６）で検知する。
【００６９】
　　　図１４Ａ，１４Ｂに本発明の指装着入力装置である回転可能且つ傾斜可能な装置１
４１０を示す。装置１４１０は、回転部分１１２と固定部分１１４と応答機構１４１６か
らなる受動型表示機構を有する。回転部分１１２は、固定部分１１４に対し回転方向１２
２ａ，ｂに回転し、同時に固定部分に対し傾斜方向１２４ａ，ｂのように傾斜する。同図
において、機構１４１６は、コイルとキャパシタの共振回路１４２０、１４２２とを有す
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る。この両方の回路１４２０，１４２２とも、別の装置３２０からの来入信号の励起に応
答して振動する。回路１４２０は、コイル１４２０ｂとそれに接続されたキャパシタ１４
２０ａとを有する。回路１４２２は、コイル１４２２ｂとそれに接続されたキャパシタ１
４２０ａとを有する。キャパシタ１４２０ａ，１４２２ａは、回転部分１１２と固定部分
１１４との間で分割され、その結果方向１２２ａ，ｂと１２４ａ，ｂに対する相対移動が
キャパシタ１４２０ａ，１４２２ａの容量に変化を与え、回路１４２０，１４２２の共振
周波数で共振する。一実施例においては、他の装置３２０からの信号により、回路１４２
０，１４２２が共振し、回路１４２０，１４２２を共振させることにより放出されたエネ
ルギーは、回転部分１１２の固定部分１１４に対する位置に応じた特性を示す。従ってエ
ネルギーは、回転部分１１２の回転位置又は傾斜位置を示し、これは別の装置３２０によ
り検出される。回転位置と傾斜位置の表示を組み合わせたものは、特定の入力として記録
される。他の実施例においては、コイルとキャパシタの他の組合せも、傾斜又は回転を受
動的に表示するために使用することもできる。
【００７０】
　　　図１４Ｃはロッキング機構１４４０を示す。このロッキング機構１４４０は、本発
明の指装着入力装置で実現され装置１４１０’として示される。回転部分１１２を回転位
置にロックするため及び回転部分１１２を回転位置から動くのを阻止する、図３Ｃ，Ｄの
物理的フィードバック機構３４０で説明したように、機構１４４０は、回転部分１１２を
傾斜位置にロックし、回転部分１１２が傾斜位置から動くのを阻止する。機構１４４０は
、本発明の指装着入力装置１４１０で組み込まれる。同図において、指装着入力装置１４
１０の回転部分１１２は、プラグ２１２を有する。このプラグ２１２は、回転部分が方向
１２４ｂに傾斜した時に、ソケット１４１２内に挿入される。装置１４１０において、機
構１４４０はピン３４２を有する。このピン３４２は、ソケット１４１２内のプラグ２１
２をロックするために駆動される。この駆動はプラグを開放するために非活性化される。
それにより、回転部分１１２は別の位置に傾斜する。ピンは、プラグがソケット内に無い
時に、駆動され、プラグがソケット内に挿入されるのを阻止し、従って回転部分１１２が
対応する傾斜位置に傾斜するのを阻止する。
【００７１】
　　　図１５Ａ，１５Ｂに、本発明の指装着入力装置である回転可能且つ傾斜可能な装置
１５１０を示す。装置１５１０において、回転部分の傾斜位置は、固定部分１１４の特定
の位置に応じて示される。装置１５１０は、回転部分１１２と固定部分１１４と指示機構
１１６を有する。指示機構１１６は、固定部分１１４の外側１１４ａに配置された指示位
置１５４ａ，１５４ｂを用いる。各指示位置は、回転部分１１２の接点に対応し、各位置
からの指示を得る。指示位置は、このような指示位置の記述により実現されるか或いは従
来公知（例えば図１２Ａの装置１２１０の感圧機構１２１６）の検知機構又は指示機構で
示される。
【００７２】
　　　図１５Ｃ，１５Ｄに、本発明の指装着入力装置である回転可能且つ傾斜可能な装置
１５２０を示す。同装置において、傾斜可能部分の傾斜位置は、固定部分１１４上の特定
の位置に応じて、且つ回転部分１１２の特定位置に応じて示される。装置１５２０は、回
転部分１１２と固定部分１１４と表示機構１１６とを有する。この表示機構は、表示位置
１５４ａ，１５４ｂ，１５４ｃを利用する。表示位置１５４ａ，１５４ｂは回転部分１１
２の内側１１２ｂ内に配置され、表示位置１５４ｃは固定部分１１４の外側１１４ａ上に
配置される。指示は、指示位置１５４ａ、１５４ｂと指示位置１５４ｃとの接触により得
られる。例えば指示位置１５４ａ，１５４ｂは異なる回路の電極を有する。この回路は、
指示位置１５４ｃに含まれる電極との接触により閉じられる。従って指示位置１５４ａと
指示位置１５４ｃとの接触が、ある表示を与える回路を閉じる。指示位置１５４ｂと指示
位置１５４ｃとの接触が、別の表示を与える別の回路を閉じる。外側１１４ａの他の位置
等の位置１５４ａ，１５４ｂとの何れかの接触は示されていない。
【００７３】
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　　　図１５Ｅ，１５Ｆに、本発明の指装着入力装置１５３０を示す。回転部分の傾斜位
置は、固定部分の特定の位置と回転部分の特定の位置との組合せにより示される。装置１
５３０は、回転部分１１２と固定部分１１４と表示機構１１６を有する。表示機構１１６
は、指示位置１５４ａ，１５４ｂ，１５４ｃ，１５４ｄを用いる。指示位置１５４ａ，１
５４ｂは回転部分１２２の内側１１２ｂにあり、指示位置１５４ｃ，１５４ｄは固定部分
１１４の外側１１４ａ上にある。指示は、指示位置１５４ａ，ｂと指示位置１５４ｃ，ｂ
との接触により得られ、その結果４つの接点の組合せが、異なる位置を示す。例えば指示
位置１５４ａと指示位置１５４ｃとの接触は、装置のある状態を示し、指示位置１５４ｂ
と指示位置１５４ｃとの接触は、装置の別の状態を示す。同様に、各指示位置１５４ａ，
１５４ｂと指示位置１５４ｄとの接触も、更なる別の装置の状態を示す。
【００７４】
　　　一実施例において、装置１５１０，１５２０，１５３０の指示機構１１６は、特定
の傾斜位置に加えて、回転部分の傾斜位置も示す。回転の指示は、指示位置との接触の表
示と組み合わされて、この組合せに対応する入力を登録する。例えば装置１５１０の回転
部分１１２は、指示位置１５４ａ又は指示位置１５４ｂの上を接触して傾斜しながら、回
転する。何れかの位置における回転は、他の位置における回転とは異なる入力を登録する
。更なる実施例において、装置１５１０において、回転部分１１２が、固定部分１１４と
の位置１５４ａと接触している時に、回転部分１１２の回転の表示は、第１インターフェ
ース要素１０３０を制御する入力として登録される。回転部分１１２が固定部分１１４の
位置１５４ｂと接触している時に、回転部分１１２の回転の表示は、第２のインターフェ
ース要素１０３０を制御する入力として登録される。選択的事項として、回転部分１１２
が傾斜しない状態での回転の表示は、第３のインターフェース要素１０３０を制御する入
力として登録される。選択的事項として、回転部分１１２は表示位置を有する。その結果
、これ等の固定部分１１４の表示位置と接触しながらの回転部分の回転は、様々な入力要
素の制御をするために、対応する入力を登録するものとして示される。入力は、装置に登
録され、例えば装置が指示を受領する処理ユニットを有する場合には、入力は指示を検知
する別の装置に登録される。
【００７５】
　　　一般的に傾斜検知機能を有する装置は、上記の表示位置構造を有し、傾斜操作によ
り別の表示を提供する。装置１５１０，１５２０，１５３０の表示機構１１６は、受動型
表示機構である。
【００７６】
　　　図１６Ａ－Ｇに、本発明の指装着入力装置である回転可能且つ傾斜可能な装置１６
１０を示す。装置１６１０において、回転部分１１２は、ベースリング（固定部分）１１
４に搭載された外部リングの形態を有する。回転部分１１２は、ベースリングである固定
部分１１４に対し回転軸１６１２の周りを回転し、固定部分１１４上で傾斜して、外部１
１４ａ上のトラック２１８ａ，２１８ｂに達する。回転部分１１２が傾斜すると、回転軸
１６１２は、同一の角度で傾斜する。回転部分１１２は、プラグ２１２ａ，２１２ｂを有
する。これ等のプラグは、内側１１２ｂから伸びる。このプラグは、トラック２１８ａ，
２１８ｂでインターロックする。プラグ２１２ａ，２１２ｂは、それぞれ、トラック２１
８ａ上の指示位置１５４ａとトラック２１８ｂの指示位置１５４ｂで、インターロックさ
れる。この実施例において、表示機構は、複数の指示位置１５４を有するトラックで実現
される。その結果、回転部分１１２のプラグが、トラックと特定の位置でインターロック
されると、回転部分１１２が固定部分１１４上で傾斜すると、回転部分１１２の対応する
傾斜位置が、指示される。選択的事項として、指示位置１５４は、回転部分１１２のプラ
グが指示位置に接触すると、回転軸１６１２の周りを回転部分１１２が回転するの装置の
使用状態を、表示する。一実施例において、プラグがトラックに連結される（即ち、表示
位置でインターロックされる）と、これ等は一時的に電流分割機構を形成する。図１４Ｅ
に示すように、プラグ２１２ａがトラック２１８ａとインターロックすると、電流分割機
構１６１６を形成する。この機構１６１６は、プラグとトラックがインターロックされる
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各位置に対して、電流を異なるように分ける。選択的事項として、機構１６１６は、更に
回転部分１１２が指示位置で傾斜しながら回転する時に、電流（電気信号）を更に調整す
ることにより、回転の表示を行う。
【００７７】
　　　図１６Ｃ，１６Ｄは、本発明の指装着入力装置１６１０の回転部分１１２と固定部
分１１４とを分離して示す。図１６Ｆ，１６Ｇは、本発明の指装着入力装置１６１０の断
面を示す。図１６Ｆでは回転部分１１２は傾斜位置にはなく、図１６Ｇでは回転部分１１
２は傾斜位置４１４にある。固定部分１１４の外側１１４ａは、トラック２１８ｃを有す
る。回転部分１１２はＴ形のプラグ２１２ｃを有する。このプラグ２１２ｃは、内側１１
２ｂから伸びて、トラック２１８の内側に搭載される。そこにはスナップ－バック機構１
６２６が組み込まれて、回転部分１１２が傾斜していない時に、回転部分１１２の回転の
バランスをとる。力が回転部分１１２を傾斜した状態に保持しない場合、或いはプラグ２
１２ａ，２１２ｂがトラック２１８ａ，２１８ｂとインターロックしていない時は、スナ
ップ－バック機構１６２６により、回転部分１１２は、その元の傾斜していない位置にス
ナップバックする（即ち固定部分１１４と整合し同心になるよう戻る）。例えば、図１６
Ｈに示すように、機構１６２６は、プラグ２１２ｃのバランスをとるスプリングを用い、
従って回転部分１１２を非傾斜状態にし、その間それを傾斜するのに十分な力を回転部分
にかける。スナップバック機構１６２６は、回転位置のあらゆる位置を別の位置にスナッ
プバックするような本発明の指装着入力装置で実現され、例えばある回転位置を元の非回
転位置に戻す。スナップバックは従来公知の機構により実現できる（米国特許第２６９６
６９５号と５２６９４９９号と４４３０５３１号特許文献）。物理的フィードバック機構
３４０と同様に、本発明のスナップバック機構を変えて、スナップバック効果を活性化し
たり非活性化したりできる。
【００７８】
　　　一実施例において、プラグとトラックとをインターロックすることは、ロック機構
１４４０に類似したロック機構で実現できる。装置１６１０において、ロック機構１４４
０は、トラック２１８ａ，ｂ上で実現され、具体的には指示位置１５４で実現され、回転
部分１１２の傾斜位置を保持する。即ち、回転部分を傾斜したままにしておくために、圧
力が回転部分に加わらずに、回転部分１１２を傾斜した状態に保持する。従って、プラグ
２１２ａ，２１２ｂとトラック２１８ａ，２１８ｂがインターロックして、回転部分１１
２が、その非傾斜位置にスナップバックするのを、阻止する。選択的事項として、プラグ
２１２ａ，２１２ｂをトラック２１８ａ，２１８ｂからロックを外すことは、回転部分１
１２の反対側から、プラグとトラックがインターロックしている場所から、力を加えるこ
とにより、行う。一般的には、回転部分１１２のサイド１１２ｃ又は１１２ｄに力を加え
ることにより行う。
【００７９】
　　　一実施例において、トラック上のある位置は、プラグ挿入のためには一時的にアク
セス不能であり、従って回転部分１１２の対応する傾斜位置も、物理的にアクセス不能と
なる。例えばロック機構１４４０は、プラグがインターロックされていない時には、何れ
かのトラック上でのある位置をロックして、プラグがその位置に挿入されるのを阻止する
。従って、これにより、特定の位置に対応する操作、例えばそれぞれの操作がアクセスで
きない時に、特定の位置での傾斜を物理的に阻止するために、操作の「許可制御」、「禁
止制御」を容易にする。例えば別の装置が本発明の指装着入力装置１６１０と通信できな
い時には、回転部分１１２の傾斜位置をロックして、ユーザが回転位置をその位置に傾斜
させるのを阻止する。これは、別の装置を制御するのに対応する。
【００８０】
　　　一実施例において、傾斜位置を指示することは、スナップバック機構１６２６で実
行される。圧力センサー（図１２Ａの装置１２１０の複数の感圧機構１２１６）をこのス
ナップバック機構１６２６と（図１６Ｈの機構のスプリングの下で）組み合わせて、回転
部分１１２のバランスの取れていない角度（即ち傾斜位置）により影響を与えることがで
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きる。これによりスプリングから加わった力に対応する表示を生成する。
【００８１】
　　　図１７Ａ，１７Ｂにおいて、本発明の回転可能で傾斜可能な装置１７１０において
、固定部分１１４は回転部分１１２をトラック２１８内に包囲する。このトラック２１８
は固定部分１１４の外側１１４ａと内側１１４ｂとの間に形成される。回転部分１１２は
、トラックの内側で回転したり或いは傾斜したりできるよう配置される。装置１７１０は
、更に表示機構を有し、回転部分１１２の固定部分１１４に対する回転又は傾斜を表示す
る。同図において、表示は検知機構１１８により行われる。この検知機構１１８は、回転
部分１１２の相対的動きを検知し、この動きを表す情報を中継する。一実施例において、
検知機構１１８は、更に特定の回転位置又は傾斜位置を示す。例えば検知機構１１８は、
光学検知機構１２８を有する。これは回転部分１１２の外側表面１１２ａ上に配置される
。装置１７１０のトラック２１８は、異なる特徴（素１１の特徴１５２ａ－ｇ）のパター
ン（図１１のパターン１５２’）を有する。この特徴は、回転カーブに沿って又傾斜のカ
ーブに沿って分布して配置され、回転部分１１２の相対的な再配置位置を特定できる。
【００８２】
　　　図１７Ｃ，１７Ｄに、本発明の指装着入力装置である回転可能且つ傾斜可能な装置
１７２０を示す。装置１７２０は、回転部分１１２の特定の傾斜角を受け入れ、それを表
示する。この傾斜角は、装置の状態に対応し、回転部分１１２が特定の傾斜角にある時に
は、装置は特定の状態にある。図１７Ｃ，１７Ｄにおいて、装置１７２０は、回転部分１
１２と固定部分１１４とを有する。回転部分１１２はプラグ２１２ａと２１２ｂを有し、
固定部分１１４はトラック２１８ａ－ｅを有する。各トラック２１８ａ－ｅは、プラグ２
１２ａ，２１２ｂを収納する。従って回転部分１１２は、個々のトラックのそれぞれに対
応する５個の傾斜角の何れか１つに設定され、５個の傾斜角の１つにある状態で更に回転
することができる。何れかのプラグ２１２を受け入れることは、図２Ｄで説明したように
、検知機構１１８ａ－ｃに類似する検知機構によって表示される。表示機構は、更に回転
部分１１２が各角度に設定される（トラックに配置される）時には、回転を表し、これは
図２Ｃの受動型表示機構１１６ａと類似する。
【００８３】
　　　図１８Ａ－１８Ｄに、別の装置３２０のインターフェース１０２０を制御するステ
ップ１８１０ａ－ｄのシーケンスを示す。この操作は、装置１３１０を用いて説明するが
、同一の操作は本発明の他の装置でも実施可能である。同図において、別の装置３２０は
、受信器１８１２とモニター１８１８とを有する。このモニター１８１８上に、目的物１
０１２ａ，１０１２ｂが２桁の数字で表示される。特殊な傾斜位置にある装置１３１０の
回転部分１１２を回転することにより、表示を制御する。一実施例において、各数字はイ
ンターフェース要素の選択子に対応する。例えば図１０Ｄのインターフェース１０２０に
対しては、インターフェース要素１０３０ａ－ｃの選択子１０３２である。その間、各要
素は、０から９までの一連の数字である。図１０Ｅのインターフェース１０２０を制御す
るのと同様に、各選択子は、ある時点で各要素の番号から選択された１桁の数字に対応す
る。従って、選択された数字は、モニター１８１８上に表示される。図１８Ａ－１８Ｄに
示すように、各数字の選択を制御することは、別の傾斜位置にある回転部分１１２により
行われ、その結果、各傾斜位置における回転が、目的物１０１２ａ，１０１２ｂの数字を
変更する。これは受信器１８１２により検出された装置１３１０からの表示により行われ
る。
【００８４】
　　　図１８Ａ－１８Ｄにおいて、各連続する数字は、前の図で行われた操作の結果であ
る。即ちステップ１８１０ａ－ｄのシーケンスにおける前のステップの結果である。図１
８Ａ（ステップ１８１０ａ）において、回転部分１１２は、回転指示、回転方向１１２ａ
に従って回転するか、元の非傾斜位置にあり表示されたオブジェクト１０１２ｂに対応す
る第１のインターフェース要素の数字をブラウズする。この回転は要素の表示の数字を６
から４に変える。図１８Ｂ（ステップ１８１０ｂ）において、回転部分１１２は方向１２
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４ａに従って傾斜してそれを回転トラックに設定し、これは第２のインターフェース要素
を制御することに対応する。選択的事項として装置の表示された状態に対応する。図１８
Ｃ（ステップ１８１０ｃ）において、回転部分１１２は回転方向１１２ｂに従って回転し
て第２のインターフェース要素の数字をブラウズする。傾斜操作と回転操作により、要素
の数字の表示を２（図１８Ａ）から４（図１８Ｄ）に変える。
【００８５】
　　　図１８Ｅ－１８Ｈは、ステップ１８１０ａ－ｄと同様な装置９１０で同一の結果を
得るものである。図１８Ｅ－１８Ｈは、図１８Ａ－１８Ｄに対応する。
【００８６】
　　　図１９Ａは、本発明の指装着入力装置である回転可能且つ傾斜可能な装置１９１０
を示す。装置１９１０は、回転部分１１２と固定部分１１４とを有する。固定部分１１４
はその外側１１４ａに指示位置１５４ａ－ｃを有し、回転部分１１２の特定の傾斜位置を
その位置との接触により表示する。指示位置１５４は、回転部分１１２がその位置で傾斜
しながら回転するのを表示する表示機構の一部である。図１９Ａにおいて、回転部分１１
２は、位置１５４で傾斜している。一実施例において、装置１９１０は、インターフェー
ス１０２０を制御できる。各位置１５４ａ－ｃは、インターフェース１０２０のインター
フェース要素１０３０ａ－ｃのそれぞれに対応する。特定の表示位置における回転部分１
１２の傾斜と回転は、その位置に対応する要素の選択（図１０Ｅの選択１０３２）を制御
し、回転部分１１２の２つの反対の回転方向１１２ａ，ｂは、各特定の位置における傾斜
しながらの各要素に沿った選択子を動かすことに対応する。一実施例において、装置１９
１０は、あらゆる数の表示位置を有し、あらゆる数の要素を有するインターフェースの制
御を容易にする。例えば装置１９１０は、複数の装置とそれ等を制御するインターフェー
スを有するシステムを制御する。外側１１４ａの表示位置は、別の装置を制御するのに対
応する。他の実施例において、装置１９１０は、図１９Ａの指示位置に対応する更なる指
示位置を有し、図１９Ｃに示すインターフェース１０２０の制御を容易にする。
【００８７】
　　　図１９Ｂに本発明の指装着入力装置１９２０を示す。装置１９２０は、回転部分１
１２と固定部分１１４とを有する。固定部分１１４は、指示位置（矢印）１５４ａ，ｂを
その外側１１４ａに有する。具体的には固定部分１１４の両側に有する。この位置が各上
の回転部分１１２の傾斜を接触を検知することにより表示する。指装着入力装置１９２０
は、更に回転を表示する表示機構１１６を有する。表示機構１１６は、回転部分１１２と
固定部分１１４との間に配置される。指装着入力装置１９２０は、更にそれ等の部分の間
にスナップバック機構を有し、その結果、回転部分１１２は、加わっていた力が無くなっ
た時に、（固定部分１１４に対し）非傾斜位置に戻る。一実施例においては、装置１９２
０は、図１９Ｃに示すインターフェース要素１０３０ａ－ｄを有する。回転部分１１２の
回転方向１２２ａ，ｂは、インターフェース１０２０の方向１０２２ａ，ｂに対応する。
従って、回転部分１１２の方向１０２２ａ，ｂの何れの回転も、各要素の方向１０２２ａ
，ｂの選択１０３２を移動することになる。更に要素をブラウジングすること、例えばあ
る時点で制御に対応する要素を選択することは、インターフェース１０２０の方向１０２
４ｃ，ｄに対応する。従って回転１１２は、位置１５４ａ上で傾斜して、方向１０２４ａ
に従って「次の」要素を選択し、一方この選択は、位置１５４ｂで傾斜して、反対方向（
１０２４ｂ）に従って「次の」要素を選択する。選択的事項として、傾斜部分１１２の傾
斜が保持されないと、傾斜が行われた後、回転部分１１２は、その非傾斜位置にスナップ
バックするが、これはスナップバック機構１６２６より行われる。これにより、回転部分
１１２を傾斜している間、ボタンをクリックしたり、スイッチを押したりするのと類似し
たフィーリングを引き起こす。
【００８８】
　　　インターフェース１０２０制御の別の例は、図１７Ｃ，１７Ｄの装置１７２０で制
御される。回転部分１１２の回転は、インターフェース１０３０ａ－ｄの選択１０３２を
制御するものである。装置１７２０のトラック２１８ａ－ｅは、それぞれインターフェー
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ス１０２０の要素１０３０ａ－ｄに対応し、その結果、プラグ２１２ａ，ｂが、トラック
２１８ａ－ｅに収納される（即ち、装置１７２０の回転部分１１２がそのトラックに回転
可能に設定される）と、そのトラック２１８ａ－ｅに対応する要素の選択１０３２を制御
することに対応する。例えばプラグ２１２ａ，ｂがトラック２１８ａ内に入ると、回転部
分１１２の回転は、要素１０３０ａの選択１０３２を動かす。更に回転部分１１２の傾斜
は、インターフェースの別の要素に対応する別のトラックに設定する。以下、「インター
フェース要素」は、単に「要素」とも称する（冗長性回避のため）。また、「メンバー」
とは、「インターフェース要素の下部要素」でもある。
【００８９】
　　　図１９Ｄにおいて、インターフェース１０２０は、装置１９２０により制御され、
一般的な方向１０２２ａ，ｂと１０２４ａ，ｂを有する。同図において、インターフェー
ス１０２０は、要素１９３０，１９３２，１９３４，１９３６の階層を有し、これはメニ
ュー又はフォルダーである。一実施例においては、装置１９２０の回転部分１１２の回転
は、要素をスクロールするためであり、回転部分の傾斜は、ある時点で回転部分１１２の
回転により制御される要素を「開いたり」「閉じたり」するためである。従って回転部分
１１２を方向１２２ａ，ｂに回転させることは、ある要素を方向１０２２ａ，ｂにスクロ
ールすることであり、表示位置１５４ａ，ｂで回転部分を傾斜させることは、方向１０２
４ａ，ｂに従って次の要素に切り替わること（即ち、回転により制御される要素を変える
こと）である。図１９Ｄに示すように、要素１９３０，１９３２，１９３４，１９３６を
通したスクローリングをする装置１９２０の使用例を示す。最初にユーザは、回転部分１
１２を回転させて要素１９３０からメンバー１９３０ｄを選択する。メンバー１９３０ｄ
は要素１９３２を表し（要素１９３０の他のメンバーは他のサブ要素を表す）、その後ユ
ーザは、場所１５４ｂで回転部分１１２を傾斜させて、制御を要素１９３２に切り替える
。ユーザは、回転部分１１２を方向１２２ａに回転させて、要素１９３２のメンバー１９
３２ｂを選択する。このメンバー１９３２ｂは要素１９３４を表す。その後ユーザは、再
び位置１５４ｂ上で回転部分１１２を傾斜させて、制御を要素１９３４に切り替え、回転
要素１１２を方向１２２ｂに回転することにより、メンバー１９３４ｅを選択する。この
メンバー１９３４ｅは要素１９３６に対応する。これ等の制御は、場所１５４ｂで回転部
分１１２ｂを更に傾斜することにより切り替えることができる。最後にユーザは、回転部
分１１２を方向１２２ｂに回転させて、メンバー１９３６ｂを選択する。最後のステップ
に代わるものとして、制御が要素１９３６を設定し（即ち回転部分１１２の回転がその要
素のメンバーを選択する）、ユーザは、その場所１５４ａで回転部分１１２を傾斜して、
制御を要素１９３４に戻す。場所１５４ａで回転部分１１２を更に傾斜させることにより
、前の要素に切り替える（即ち制御を方向１０２４ａに従った「次の」要素に切り替える
）。この実施例で選択されなかった各要素は、図では１９３０，１９３２，１９３４，１
９３６以外のサブ要素を表す。例えばメンバー１９３０ｂは要素１９３８を表し、要素１
９３０からスクロール（回転）してメンバー１９３０ｂを選択し、位置１５４ｂで回転部
分１１２を傾斜させると、制御は要素１９３８に切り替わり、その結果回転部分の更なる
回転は、その要素のメンバーをスクロールするためのものである。要素１９３０，１９３
２，１９３４，１９３６，１９３８に対する説明は、他の何れのインターフェース要素に
も適用可能である。
【００９０】
　　　図２０Ａ－２０Ｃは、本発明の指装着入力装置１３１０の使用例を示す。装置１３
１０は別の（場所にある）装置３２０ａ－ｃを制御する。この装置３２０ａ－ｃは、ネッ
トワークの一部或いはジョイントシステムの一部を構成する装置である。同図において、
装置１３１０の回転部分１１２の傾斜位置４１４ａ－ｃ（位置４１４ａは傾斜していない
状態である）は、別の装置３２０ａ－ｃを制御する装置の状態を設定し、各状態はそれぞ
れの装置に対応する。図２０Ａに示すように、回転部分１１２が未傾斜位置４１４ａにあ
りながら回転部分１１２を回転することは、別の装置３２０ａを制御するためである。同
様に図２０Ｂ，２０Ｃに示すように、回転部分１１２が位置４１４ｂ，４１４ｃにあると
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きに回転部分を回転することは、装置３２０ｂ，３２０ｃを制御するものである。一実施
例においては、傾斜位置において回転部分１０２を方向１２２ａ，ｂに回転させることは
、各部品のインターフェースを制御するためである。
【００９１】
　　　一実施例において、本発明の指装着入力装置１３１０は、更に視覚的出力機構１４
２例えばＬＥＤを有する。この視覚的出力機構１４２は、別の場所にある装置の各状態に
対応する視覚的フィードバック２０１２ａ－ｃを与える。これは装置の状態は、ある時点
において、別の装置３２０ａ－ｃに何れかの制御が設定されるかに対応する。例えば装置
１３１０に含まれる多色ＬＥＤは、回転部分１１２の傾斜位置に応じて色を変える。例え
ば回転部分１１２が位置４１４ａの場合にはグリーン（フィードバック２０１２ａ用の円
と垂直ラインとして示す）に、回転部分１１２が回転位置４１４ｂにある時には赤（フィ
ードバック２０１２ｂ用の中抜きの円として示す）に、回転部分１１２が位置４１４ｃに
あるときには青（フィードバック２０１２ｃ用の円と交差した線で示す）に変わる。ＬＥ
Ｄにより発光される光の特性は、更に各傾斜位置における回転部分１１２の回転に応じて
変化する。一実施例においては、装置１３１０の状態のフィードバックは、別の装置によ
り視覚的に示される。他の実施例においては、フィードバックは他の形態例えば音の形態
で出力してもよい。
【００９２】
　　　一実施例においては、別の装置を制御するのと同様に、インターフェースの別の要
素（インターフェース要素）が制御される。各傾斜位置は、あるインターフェース要素に
対応し、その場所での回転は、そのインターフェース要素を制御する。選択的事項として
各要素は、回転部分の様々な傾斜位置に割り当てられる。
【００９３】
　　　図２０Ｄはシステム２０２０を示す。このシステムは、本発明の指装着入力装置１
３１０の別の装置の通信範囲に応じて自動接続により、個別の装置３２０ａ－ｃを遠隔か
ら制御する。このシステム２０２０は、装置１３１０は通信機構（図ではアンテナとして
示す）１４０を含む。この通信機構１４０は、それ等が通信範囲２０２２ａ－ｃにある時
に、別の装置３２０ａ－ｃと通信する。一実施例においては、通信機構１４０を用いて、
指装着入力装置１３１０が別の装置の通信範囲に入った時に、別個の装置と自動的に接続
する。この接続は、別の装置の通信機構により確立される。装置１３１０が、別の装置の
範囲内にあるときにはこの装置は「仮想」状態に入り、例えば無線で接続された状態に入
る。これは物理的な状態ではない。装置１３１０が、少なくとも２つの通信範囲２０２２
ａ－ｃ（例えば図２０Ｄにおいては、通信範囲２０２２ａと２０２２ｂ）の両方にあると
きには、回転部分１１２の傾斜が、通信範囲にある別の装置（図２０Ｄでは装置３２０ａ
，３２０ｂ）の何れかの制御で切り替わる。
【００９４】
　　　一実施例においては、別の装置の通信範囲内に入ったことは、装置１３１０又は別
の装置の視覚指示機構１４２により、視覚的に表示される。この視覚的表示は、一時的な
もので、一定の期間が過ぎるとデフォルト（元）の表示に代わる。例えば通信範囲２０２
２ａに入ると、機構１４２が用いる多色ＬＥＤが、青色で点滅する。これは他の装置３２
０ａと自動接続になっていることを２秒間視覚的に表す。その後一定の緑の光を放射する
ようになる。これは、その時点において、回転部分１１２の傾斜位置に対応する。上記の
説明により、通信の視覚的フィードバックは、視覚的出力機構を有する本発明の指装着入
力装置により得られる。一実施例においては、上記した通信範囲は、信号受信の実際の空
間的範囲を必ずしも意味せず、便宜決められた距離の変数の値である。例えば本発明の指
装着入力装置は、いわゆる「スマートフォーム」のシステムと共に用いられ、或いは複数
の装置と通信するために用いられる。しかし、スマートホームの各装置の自動接続の範囲
を制限するのが好ましい。
【００９５】
　　　図２１Ａに示すように、本発明の指装着入力装置２１１０は、タッチ表面１６４を
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有する固定部分１１４を有する。このタッチ表面１６４は、表示機構と結合されて、表面
１６４上のタッチとタッチ動作と圧力とを示す。図２１Ａにおいて、タッチ表面１６４は
表示機構としての感圧表面２１１６を有する。感圧表面２１１６は、タッチ表面１６４の
上に置かれるか或いは固定部分１１４の内側の下表面１６４に置かれる。圧力検知は、従
来公知の様々なセンサーにより実施（米国特許第５９４３０４４号明細書）される。装置
２１１０においては、圧力は、特定のあらゆる数（図では３個の表示位置１５４を示す）
の特定の位置に対応して検知できる。その結果、圧力の大きさと圧力が加わった場所が特
定される。
【００９６】
　　　本発明の以下の実施例のタッチ表面は、タッチ又はタッチ動作、（スライド又はド
ラギング）又は圧力を表示する。タッチ又はタッチ動作は、特定の位置に対応して表示さ
れる（図２１Ｂ－２１Ｅ）。一実施例においては、圧力は指示されない。それはタッチ又
はタッチ動作のみを検知する機構を用いる場合である。（特許文献　米国特許第４２２１
９７５と５９４３０４４号明細書）。
【００９７】
　　　図２１Ｂ，２１Ｃに示す指装着入力装置２１２０において、タッチは、特定の位置
１５４ａ－ｃに応じて表示され、タッチ動作は、表示位置に指をスライドすることに応じ
て表示される。図２１Ｂ，２１Ｃにおいて、装置２１２０は、固定部分１１４とタッチ表
面１６４と表示機構１１６を有する。表示機構１１６は、タッチ表面１６４上に指示位置
１５４ａ－ｃを有する。各指示位置は、指のタッチを独立に或いは異なったように示す。
一実施例においては、表示位置１５４ａ－ｃに一連の表示位置内で指を動かすこと（即ち
図２１Ｃに、親指１０６を表面１６４上をスライド方向１６６ａ－ｃに表示位置の上をス
ライドすること）は、回転表示から方向情報を得ることと同様に、方向情報を与える。タ
ッチ表面においては、方向情報は、指を少なくとも２つの表示位置の間をスライドするこ
とにより得られる。複数の位置のタッチ動作は、方向１６６ａ，ｂの１つに必ず対応する
。方向情報は、回転に関する情報と同様である。これは回転部分を含む装置の場合と同様
である。
【００９８】
　　　一実施例において、各表示位置は、タッチを検知する複数の検知機構１１８を有す
る。図２１Ｄは、特定の位置１５４用の検知機構１１８を示す。指操作装置２１２０は、
各表示位置よりも広い（図２１Ｂでは親指１０６は各位置よりも広い）ために、その位置
から情報を得ることは、検知機構１１８の高い解像度により可能となる。各表示位置１５
４ａ－ｃは、その中に含まれる検知機構の全ての直接且つ完全な接触を示す。例えば親指
が各位置に部分的に接触する（図２１Ｂでは、親指１０６が部分的に位置１５４ａに接触
する）ことは示されていないが、親指が各位置に完全に接触する（図２１Ｂでは、親指１
０６は位置１５４ｂに完全に接触しそれをカバーする）ことが示される。従って、指が完
全に第１表示位置に接触し、接触が若干第２表示位置に重なった場合でも、第１位置の接
触が表示され、第２位置の接触は表示されない。
【００９９】
　　　一実施例においては、接触の検出は、接触表面１６４を通した検知機構１１８の列
によって行われ、その間表示位置は、検知機構１１８のあらゆる配列を含むよう一時的に
（処理ユニットにより）設定される。例えば表面１６４上の接触を表示する装置２１２０
の表示機構は、６個の直列に並んだ検知機構１１８（図２６Ａの装置２６１０に示すよう
に）を有し、処理ユニットは、装置２１２０用に「仮想」状態を設定する。この状態にお
いては、機構１１８の各対が、位置表示を形成し（即ち個別にタッチを表示し）、かくし
て、装置２１２０は、３つの活性表示位置（例；位置１５４ａ－ｃ）を有する。処理ユニ
ットは、後にその装置に別の「仮想」状態に設定し、この状態においては、各３つの機構
１１８が、表示位置を構成して、かくして、この装置は、２つの活性表示位置（その時点
における）を有する。
【０１００】
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　　　図２１Ｅに、本発明の指装着入力装置２１３０を示す。指装着入力装置２１３０は
固定部分１１４とタッチ表面１６４とを有する。タッチ表面１６４は、装置２１２０の表
面１６４の２倍の幅を有する。装置２１３０において、表面１６４は、第１の組の指示位
置１５４ａ－ｃと、第２の組の指示位置ａ－ｃ’を有する。装置２１２０に示したのと同
様に、親指１０６は、これ等の位置の一方或いは両方の上を滑り、各位置は親指が触った
ときにそのタッチを示す。一実施例において、特定の入力の登録は、親指１０６をあるセ
ットの位置から別のセットの位置にスライドすることに対応する。例えばスライド方向１
６６ｃに沿ったスライドに対応する。図２１Ｄの指示位置１５４と同様に、指示は、各位
置の直接且つ完全な接触によってのみ得られ、部分的な接触からは得られない。例えば親
指１０６が第１の組の位置をスライドすると、第２の組の位置に部分的に接触しても、第
１の組のスライドのみが指示される。一実施例において、指を各組にスライドすることは
様々な入力登録に対応し、指を両方のセットにスライドすることは、更なる別の入力の登
録に対応する。
【０１０１】
　　　一実施例において、タッチとタッチ動作による方向情報を含む指示を用いるのは、
回転の指示と同様である。従って、あらゆる組の指示位置からの指示は、回転部分からの
指示と同様に用いられ、その結果、複数の組の位置からの指示は、複数の回転部分からの
指示は類似の出力に対応する。上記に従って本発明の指装着入力装置は接触或いは圧力を
検知するあらゆる数の指示位置を有し、又あらゆる組の指示位置を有し、この場合、タッ
チと圧力の指示は、方向情報を含みそれを処理する。
【０１０２】
　　　他の実施例において、本発明の指装着入力装置の動作は、一時的に中断できる。装
置の検知機構或いは表示機構（機構１１６と１１６ａ又は機構１１８）の非活性化により
、一時的に中止される。一実施例においては、本発明の指装着入力装置が、ある期間動か
ない時には、装置の検知機構はスタンバイモードに入る。更なる特定の使用が、検知機構
を再度反応（機構は使用を検知するがそれを表示しないか、装置はそれに反応しない）さ
せる。検知表面の場合には、フィンガーを２つの方向に前後して急速にスライドさせるこ
とにより、検知が再スタートする。２つの方向の高速なスライドは、偶発的な（望まない
）接触とは区別できる。例えば装置の動作を望まないにも関わらず。隣接する指を装置を
装着している指に近づけること、或いは表面に偶発的にオブジェクトが接触することから
区別できる。高速のスライドは、検知操作を停止或いは中断するため、或いは検知機構の
スタンバイモードを促すためでもよい。他の実施例においては、指定されたスイッチが、
検知を活性化したり非活性化する。本発明の使用における他の要素或いは手順が、本発明
の指装着入力装置の操作或いは反応を阻止したり許可したり、又は表示機構又は検知機構
を活性化させたり、それを停止したりすることもできる。
【０１０３】
　　　図２２Ａにおいて、本発明の指装着入力装置２２１０は、固定部分１１４と接触タ
ッチ表面１６４と検知機構１１８を有する。検知機構１１８は、装置２２１０の表示機構
に含まれ、使用される。検知機構１１８は、固定部分１１４と表面１６４内に分布した検
知機構のアレイである。図２２Ａに示すこのアレイにおいては、各検知機構１１８は接触
により活性化される接触活性化回路２２１６を有する。この接触活性化回路２２１６は、
ギャップ２２１６ａとギャップ２２１６ｂとを有する。ギャップ２２１６ａとギャップ２
２１６ｂとは、表面１６４に指で接触することで閉じる。各回路内の複数のギャップは、
各回路に対応する完全且つ直接的なタッチのみを表示する。その結果例えば１個のギャッ
プのみを閉じる回路の部分的接触は、表示されない（機能しない）。装置２２１０は、パ
ワーソース２２１２と処理ユニット２２１４とを有する。これ等は、図２２Ａの固定部分
１１４内にある。一実施例においては、接触活性化回路２２１６は、トランスポンダ回路
（ＲＦＩＤ回路）である。この回路は、閉鎖された時には、別の装置３２０からの来入信
号を変調する。この変調された信号は、別の装置でタッチしたことの指示として検知され
る。この実施例において、指装着入力装置２２１０の検知機構１１８は、受動型表示機構
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に含まれる。
【０１０４】
　　　図２２Ｃにおいて、本発明の指装着入力装置２２２０は、固定部分１１４とタッチ
表面１６４と共鳴機構２２２２を有する。この共鳴機構２２２２は、受動型表示機構でタ
ッチ或いはタッチの圧力を検知する。図１４Ａ，１４Ｂの装置１４１０の共鳴機構１４１
６と同様に、回路２２２４（キャパシタ２２２４ａとコイル２２２４ｂからなる）が、固
定部分１１４の内側に分布している。図２２Ｄに示すように、表面１６４の上に指で圧力
をかけることにより、キャパシタ２２２４ａに影響を及ぼす。共鳴検知器（図１４Ａ－Ｄ
の別の装置３２０として示す）は、各回路を区別してキャパシタへの影響に対応する圧力
量の測定と、各回路の共振周波数の測定に加えて、指の位置を検知する。
【０１０５】
　　　図２３Ａにおいて、本発明の指装着入力装置２３１０は、透明な固定部分１１４と
タッチ表面１６４と、視覚的な出力機構と指示機構との組合せ機構を有する。この２つの
機構は、双方向の表示機構２３２０として実現される。指装着入力装置２３１０において
、タッチの表示は、双方向のＬＥＤ２３１４（多方向ＬＥＤとも称する）のアレイで実現
される。この双方向のＬＥＤ２３１４は、表面１６４に面する固定部分１１４の内側に分
布して配置されている。ＬＥＤは、光源としての機能と光学検知機構の両方の機能を行う
双方向の或いは多方向の素子（米国特許第５１４９９６２号明細書と第７１７０６０６号
明細書）である。従って、ＬＥＤは、視覚的出力（視覚的出力機構用）の表示と、それ等
に反射された光の検知（表示機構）の両方に用いられる。同図において、ＬＥＤ２３１４
は、表面１６４に接触する指或いはそれに近づく指に光を当て、その光は、指からＬＥＤ
に戻される。指は、表面１６４に接触してある種の効果を得ることもできる。
【０１０６】
　　　図２３Ｂにおいて、本発明の指装着入力装置２３１０’において、その視覚的出力
とタッチ表示が、同一のタッチ表面（双方向表示機構用）に対応する。指装着入力装置２
３１０’は、表示ピクセル２３３０のアレイを視覚的出力機構として有する。又指装着入
力装置２３１０’は、表面１６４上でピクセルに重なった透明な電極２３３２を表示機構
として有する。電極は点線の矩形で示している。電極は、ディスプレイを阻止せずに、接
触を検知する。
【０１０７】
　　　図２３Ｃは双方向ディスプレイ機構２３２０の他の実施例（米国特許第４４８４１
７９号明細書）を示す。図２３Ｂには、赤外線ＩＲＬＥＤ２３４０を光源１３２として示
す。赤外線ＩＲＬＥＤ２３４０は、固定部分となる導波路２３４２内に光を放射する。導
波路２３４２は、全内反射するアクリル製の導波路である。一実施例において、導波路２
３４２は、感圧ポリマー２３４６でカバーされる。この感圧ポリマー２３４６は、圧力量
に応じて曲がる。ポリマーの外側は、タッチ表面１６４である。ポリマーを曲げることに
より、導波路２３４２内の内反射を阻害する。この内反射が、導波路に加わる圧力の量と
位置に対応する。更に同図には光学検知機構１２８を示す。この機構１２８は、検知列に
配置した光ダイオードである。指がポリマー２３４６をを押すと、ＬＥＤ２３４０からの
光は、導波路２３４２内で反射され、光を検知機構の方向に散乱させる。検知機構は、散
乱した光の量と方向を検知して、指の位置と指によりかかる圧力を表示する。他の実施例
においては、光学検知機構は、導波路の他端に配置し、導波路を通る光の変化を検出する
よう構成することもできる。この光の変化は、指によりポリマーにはかる圧力により引き
起こされる反射を妨害することが原因で起こる。図２３Ｂにおいて、ディスプレイピクセ
ル２３３０を視覚的出力機構として示し、この視覚的出力機構により、ポリマーの表面或
いはポリマーを通した視覚的出力を表示する。
【０１０８】
　　　図２４Ａに本発明の指装着入力装置２４１０を示す。この装置２４１０は、固定部
分１１４とタッチ表面１６４と光学検知機構１２８を有する。この光学検知機構１２８は
、表示機構１１６内に含まれる。接触の動きの検知は、指を表面１６４の上をなぞりなが
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ら位置１５４にオーバーラップする指の領域の変化を検知することにより行う。この検知
は図１Ｅの装置１１０ｃと類似する。指装着入力装置２４１０において、光学検知機構１
２８は装置を操作する指を検知する。装置１１０ｃにおいては、光学検知機構１２８は、
装置１１０ｃを装着する指を検知する。図２４Ａの表面１６４は、光源１３２を有し、装
置の表面１６４に接触する指の表面を照らす。
【０１０９】
　　　他の実施例において、指装着入力装置２４１０の表示機構は、表面１６４への接触
或いは接触動作を検知するあらゆる光学検知装置を有する。図２４Ｂ，２４Ｃに本発明の
指装着入力装置２４１０’を示す。この装置においては、接触と接触動作は認識機構１３
０により行われる。図１Ｃ，１Ｆ，１Ｇの指装着入力装置１１０ｂ，１１０ｄ，１１０ｅ
の説明と同様に、機構１３０は、指の表面のパターン或いは特徴を検知し、装置２４１０
’を操作する指を検知する。これは、指装着入力装置１１０ｂ，１１０ｄ，１１０ｅとは
対照的である。図１Ｃに説明したように、従来公知の指紋検知機構により、特定の１ヶ所
（例えば完全な検知を行うために指が動く狭い開口）から、指の動きと方向に関する情報
を得ることができる。
【０１１０】
　　　図２４Ｂ，２４Ｃにおいて、指装着入力装置２４１０’は、カバー機構２４２０を
有する。この機構２４２０は、タッチ表面１６４ａのアクセスを防止する。同図において
カバー機構２４２０は、指装着入力装置２４１０’を実現するために示されている。指装
着入力装置２４１０’において、カバー機構２４２０は、回転可能なカバー２４２０ａを
有し、認識機構１３０をカバーする。カバー２４２０ａは、表面１６４への接触を阻止し
たり、表面１６４にタッチするためにアクセス可能とする。他の実施例において、本発明
の指装着入力装置のタッチ表面を一時的にカバーすることは、あらゆる公知の機構、例え
ばスイッチをＯＮ－ＯＦＦに切り替えられる「電子的覆い」で実現できる。カバー機構２
４２０を用いて、装置のあらゆる要素へのアクセスを阻止するよう構成することもできる
。例えば回転部分１１２をカバーすることである。
【０１１１】
　　　図２５Ａ，２５Ｂに示す本発明の指装着入力装置２５１０は、タッチ表面と表示機
構とを用いて、回転部分のタッチとタッチ動作及び回転と回転位置を表示する。図２５Ａ
において、指装着入力装置２５１０は、固定部分１１４とタッチ表面１６４を有する。タ
ッチ表面１６４は、一連の表示位置１５４を有する。図２５Ｂには、指装着入力装置２５
１０の共鳴機構は、図２２Ｃの指装着入力装置２２２０の共鳴機構２２２２に類似する。
この共鳴機構は、圧力を表示する。各位置１５４は、コイルとキャパシタからなる共振回
路２２２４を有する。圧力は指によりかけられる。指装着入力装置２５１０は、回転部分
１１２を有する。この回転部分１１２は、表面１６４に搭載され固定部分１１４に連結機
構９２２で連結される。連結機構９２２は、具体的には固定部分１１４の側面上のクリッ
プ２５１２ａ，ｂとして示す。連結機構９２２は、固定部分１１４に配置されるか或いは
回転部分１１２に配置される。一実施例においては、回転部分１１２は、内側１１２ｂか
ら突出したプラグ２１２を有する。回転部分１１２が表面１６４に搭載される（図２５Ｂ
）と、プラグ２１２は、表示位置（回路１４２０であり、表示位置１５４に含まれる）に
影響を及ぼす。これは、位置に影響を及ぼす接触からの圧力に類似する。表示位置は、固
定部分１１４のカーブ上に連なって分布しているので、回転部分１１２が表面１６４上で
回転すると、この回転は、表面に沿った指のスライドと同様に、表示される。回転部分１
１２の特定の回転位置は、回転部分が回転していない時に表示される。従って、指装着入
力装置２５１０は、回転部分１１２が装置２５１０から切り離されている時には、接触に
より動作し、回転部分１１２が接触表面上に搭載されている時には、回転部分１１２の回
転により表示される。
【０１１２】
　　　図２５Ｃにおいて、本発明の指装着入力装置２５３０は、リング２５２０を有する
。このリング２５２０は、装置２４４０のタッチ表面１６４上に搭載することができる。
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リング２５２０は、図２５Ｃに示すが、内側２５２０ｂ上に視覚パターン１５２’を有す
る。これは、装置１２０に対して説明したのと同様である。その結果、パターンは、表面
１６４上の光学検知機構１２８により検知され、リングの回転位置を表示する。パターン
は、特徴１５２ａ－ｃを有する。各特徴１５２ａ－ｃは、それが検知されると、パターン
上の特定の位置を視覚的に表示する。このパターンはリング２５２０の特定の回転位置に
対応する。リング２５２０は、パターンが取り付けられならばどのようなリングでもよく
、パターンはあらゆる数の位置にあらゆる数の個別の視覚的特徴を有してもよい。従って
、リング２５２０は、装置２４１０の表面１６４上に搭載され回転される。リングの回転
は、表面上の接触動作に対応し、リングの特定の回転位置は、指装着入力装置２５３０の
状態として表示される。同図には、リング２５２０を装置２４４０に取り付ける連結機構
９２２２が示されている。
【０１１３】
　　　リングは、装置２５１０の回転部分１１２として機能するが、これは、プラグ２１
２をリングの内側表面に取り付けることにより行われる。リングが装置上に取り付けられ
ると、特に接触表面１６４上に取り付けられると、表面の接触からの表示に類似する表示
が得られる。
【０１１４】
　　　図２６Ａ，２６Ｂに、本発明の指装着入力装置２６１０を示す。この装置２６１０
は、タッチ表面１６４を有するフレキシブルな包囲体１７０と、別の装置例えばリング２
５２０と指に取り付けられる連結機構９２２２とを有する。リングと一緒に、指装着入力
装置２６１０（リング２５２０の外側２５２０ａに連結される）は、指装着入力装置２６
１２を構成する。包囲体１７０は、スリムなバンドである。別の構成として、包囲体１７
０は、表面を有し接触により動作するあらゆる形状を採りうる。図２６Ａにおいて、連結
機構９２２は、裏面１７０ｂに配置される接着剤２６１４を有する。接着は、人間の皮膚
に取り付けられる接着機構（米国特許第６５７２６３６号、４８９０６０８号、５４６２
７４３号、５８４６５５９号、５３５０５８１号、４８５６５０４号の明細書を参照のこ
と）である。表面１６４上のタッチの表示は、複数の表示位置１５４により行われる。各
表示位置１５４は、接触又は圧力を検知する。装置が指又はリングに取り付けられると、
表面１６４は、露出して装置が取り付けられた状態で動作できる。指示位置１５４は、受
動型センサー例えばＲＦＩＤタッチセンサーを含み、通信を開始する別の装置へ接触を表
示する。
【０１１５】
　　　図２６Ｃに、本発明の指装着入力装置２６１０’を示す。この指装着入力装置２６
１０’においては、連結機構９２２はクリップ２６１６ａ－ｄとして実現され、その結果
包囲体１７０はｍ機械的に指、リング、別の装置或いは別の指装着装置に取り付けられる
。　　　図２６Ｄに、本発明の指装着入力装置５１０’を示す。この指装着入力装置５１
０’は、回転部分１１２の外側をカバーする接着剤２６１４を有する。これは連結機構で
ある。図２６Ｅにおいて、装置５１０’は、リング２５２０の内側に取り付けられ、装置
２６３０を形成する。この取付は、接着剤２６１４で回転部分１１２を直接リングの内側
にテーピングすることにより行われる。従って装置の回転部分１１２は、リングに取り付
けられる。固定部分１１４は、リングと装置が指に装着された時に、指に接触する。リン
グが指に対し回転可能な場合には、回転部分１１２は、リングと共に回転し、且つ固定部
分１１４に対し相対的に回転し、しかし固定部分１１４は、指に接着することにより固定
されたままである。
【０１１６】
　　　リングは、本発明の指装着入力装置の回転部分に取り付けられる。更に本発明の回
転可能且つ傾斜可能な装置により、更に傾斜可能となる。従って回転部分に取り付けられ
るリングは、指装着入力装置を動作させるために傾斜する。
　　　図２７Ａ，２７Ｂ，２７Ｃに示す本発明の指装着入力装置２７１０は、リング形状
２７１０ａ（図２７Ａ，２７Ｃ）又はストリップ形状２７１０ｂ（図２７Ｂ）の何れかを
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有する。指装着入力装置は、包囲体１７０と連結機構９２２を有する。連結機構９２２は
包囲体１７０の一端１７０ｃに、プラグ２１２ａ，２１２ｂを有し、他端１７０ｄに、ソ
ケット２７１２ａ，２７１２ｂを有する。プラグ２１２ａはソケット２７１２ａに連結さ
れ、プラグ２１２ｂはソケット２７１２ｂに連結される。従って、端部１７０ｃは端部１
７０ｄに連結してシーム１７０ｅを構成する。
　　　本発明の指装着入力装置は、包囲体１７０の内側に回路２７２０を有する。回路２
７２０は、外部表示機構と視覚的出力機構（回路２７２０は双方向表示機構である）の両
方として機能する。即ち、双方向機能を有する。これにより、表面１６４上の視覚的出力
を表示し、そのタッチを示す（図２７Ｃには、リング形状をしているときにはシーム１７
０ｅとは対照構造をなす）。回路は、電子検知要素又は包囲体１７０を通したタッチを検
知する機構を用いる。この回路は、更にエレクトロルミネセント領域或いは発光要素を例
えばダイオード或いはキャパシタを有し、一方包囲体１７０は、透明でありその結果光は
包囲体を通して光る。
【０１１７】
　　　図２７Ｃは、回路２７２０を有する指装着入力装置２７１０を示す。回路２７２０
は、表示ピクセル２３３０（図では均等に分布した実線の四角で示す）のアレイを視覚的
出力機構として、検知ピクセルのアレイ２３１８（点線の四角で示す）を表示機構として
有する。ピクセル２３１８とピクセル２３２０の組合せが、双方向表示機構を構成する。
表示ピクセルは、回路の一部としての発光要素であり、検知ピクセルは、回路の一部とし
ての電子センサーである。処理ユニット１４４は、マイクロプロセッサ、マイクロコント
ローラ、電子トランジスタの組合せ回路の一部として有する。表示ピクセル２３２０は、
表示位置１５４ａ，１５４ｂの内側で、右側（ピクセル１５４ａ）に＋記号（例、音量を
上げる記号）を左側（ピクセル１５４ｂ）に－記号（例、音量を下げる記号）を構成する
。表示場所は、ピクセル２７１８とピクセル２３３０のアレイを包囲する点線の点の四角
形として示す。表示は、表示された記号に対応して一時的に構成される。一実施例におい
ては、タッチ表示位置１５４ａにタッチして音量を増やし、タッチ表示位置１５４ｂにタ
ッチして音量を減らす。別の装置の音量は、装置２７１０と通信するメディア再生装置と
回路２７２０のタッチの表示を受領することにより、変えるこおとができる。他の実施例
において、指１６４を位置１５４ａから位置１５４ｂに指をスライドさせることは、イン
ターフェースをスクロールダウンすることに対応し、指を反対方向に動かすことは。イン
ターフェースをスクロールアップすることに対応する。記号の表示と表示位置の構成は、
装置の他の操作に対応して変化する。
【０１１８】
　　　図２８Ａにおいて、システム２８１０において、装置２７１０（小片形状の２７１
０ｂ）は、図２７Ａ－２７Ｃに類似し、装置２８１８に物理的に連結される。装置２８１
８は、連結ユニット２８１２を有する。この連結ユニット２８１８は、装置２７１０への
連結を行う。一実施例において、装置２７１０を装置２８１８に連結するには、包囲体１
７０の内側表面１４２ｂを連結ユニット２８１２に取り付けるにより行う。但しこれは、
装置２７１０がストリップ形状の２７１０ｂの場合である。その結果、タッチ表面１６４
が露出する（即ち連結側から外側を向く）。一実施例において、装置２７１０は、装置２
８１８に連結されていても、装置２７１０は、表面１６４上のタッチ或いはタッチ動作に
より操作することができる。情報即ち電気信号は、１つの装置から別の装置に連結ユニッ
トを介して伝搬される（連結部が電気線を含む場合には）。例えば、装置２７１０は、装
置２８１８に連結されて、装置２７１０の電源を充電する。
【０１１９】
　　　図２８Ｂにシステム２８１０’の他の例を示す。このシステムにおいては、装置２
７１０（ストリップ形状の２７１０ｂで示す）は、装置２８１８’に連結される。この装
置２８１８’は、ソケット２８２８ａ，ｂを有し、そこに装置２７１０ｂのプラグ２１２
ａ，ｂが挿入される。同図には、コンパートメント２８２２（その内側にソケット２８２
８ａ，ｂが配置される）が示されている。一実施例において、装置２７１０は、コンパー
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トメント２８２２に挿入され、装置２８１８’の内側に保持される。
【０１２０】
　　　図２８Ｃにシステム２８３０の他の実施例を示す。このシステム２８３０において
、装置２７１０は、装置２８１８と離れて通信する。装置２８１８は、スクロールバー２
８３０とスクロールハンドル２８３２を有する。これ等は、図ではモニター１８１８（図
１８Ａ－Ｄの別の装置３２０のモニタ１８１８を参照のこと）として示される。スクロー
ルハンドル２８３２の操作は、指を、装置２７１０の表面１６４上をスライド方向１６６
ａ，ｂにスライドさせることにより実行される。このスライド方向１６６ａ，ｂは、スク
ロール方向２８３６ａ，ｂに対応する。スクロールバー２８３０の制御は、装置がストリ
ップ形状２７１０で、装置２８１８に連結されている場合には、指を装置２７１０の表面
１６４上をスライドすることによっても行うことができる。
【０１２１】
　　　図２９Ａ，２９Ｂにおいて、本発明の指装着入力装置２９１０において、タッチ表
面は、装置の様々な状態に配置される。装置２９１０は、固定部分１１４とタッチ表面１
６４とを有する。このタッチ表面１６４は、表示機構に連結されて表面の接触を表示する
。タッチ表面１６４は、あらゆる表示位置１５４ａ－ｃに設定されて、他の表示位置１５
４ａ－ｃに再配置される。タッチ表面１６４は、各位置により物理的に収納される。各位
置は、装置の状態を第２表示機構の一部と（機構１１６’として示す）して表示する。タ
ッチとタッチ動作は、装置１６４が如何なる場所に配置されても表示され、しかしタッチ
とタッチ動作は、又装置の状態の表示に対応する。図２９Ｂにおいて、一実施例において
は、再配置は、方向２９１６ａ，ｂに移動するが、これはスライド方向１６６ａ，ｂに直
交する。
【０１２２】
　　　図２９Ｃ，２９Ｄにおいて、本発明の指装着入力装置２９２０においては、表面１
６４の再配置（再移動）は、表面を傾斜することにより行う。指装着入力装置２９２０に
おいて、表面１６４は、押されて傾斜し、表面１６４の側１６４ａ，ｂの一方の上にある
固定部分１１４内に入る。図２９Ｄに示すように、例えば、表面１６４は、側１６４ｂに
傾斜して、傾斜位置４１４にある固定部分１１４内に入る。これは指で側１６４ｂを押し
た結果である。特定の傾斜位置と角度は、ロック機構により保持され、別の装置の状態の
表示に対応する。接触と接触動作は、各位置に対し指示される。一実施例において、装置
２９２０は、更にスナップバック機構１６２６（図１６）を有する。これにより、表面１
６４ｂは、圧力が開放されると、非傾斜位置にスナップバックされる。
【０１２３】
　　　図３０Ａ，３０Ｂにおいて、本発明の指装着入力装置３０１０は、包囲体３０１４
と接触表面１６４とパッチ（貼り付け）３０１２ａ－ｃとを有する。各パッチは、特定の
位置の接触又は圧力を表示する表示位置となる。従って、方向情報は、タッチの順番から
得られる（即ち接触は、接触したパッチの組合せ又は順番である）。パッチは、表面１６
４に取り付けられ（図３０Ｂ）、表面１６４から剥がずこともできる（図３０Ａ）。そし
て、包囲体３０１４上に配置されたトランシーバ３０１６と通信して、装置の他の要素に
、タッチ又は圧力に関する情報を示す。一実施例において、指示は、タッチ或いは圧力を
受動的に表すパッチにより行われる。これは、トランシーバにより送信される信号を変調
することにより行われる。トランシーバは、インテロゲイト信号の連続するストリームを
生成し、接触した各パッチにより変調されるか或いは加えられた圧力により変調され、ト
ランシーバに戻され、タッチ或いは圧力表示としての変調信号を検出する。
【０１２４】
　　　図３０Ｃ，３０Ｄに、受動型指示機構１１６ａを有するパッチ３０１２を示す。指
示機構１１６ａは、パッチ３０１２の前面３０２０ａへの接触と圧力を表示する。これは
受動型検知により行われる。受動型検知は。従来公知の装置で実現できる（米国特許第６
６２２５６７号明細書を参照のこと）。接触は、前面３０２０ａが接触したときに指示さ
れる。一実施例において、受動型指示機構１１６ａは、回路３０１８を有する。この回路
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３０１８は、接触の検知と表示を行うが、これは自己パワースイッチ（図３３Ｄの自己パ
ワースイッチ３３４２）を含めることにより、行われる。図３０Ｄに、パッチ３０１２の
裏面３０２０ｂを示す。ここに回路３０１８が配置され、接着剤２６１４が裏面への配置
を容易にする。図３０Ｃには、受動型視覚出力機構１４２ａが、前面３０２０ａに搭載さ
れている。受動的に出力された視覚信号は、従来公知のあらゆる機構により実現され、こ
の機構は、表示にかかるエネルギーのみを必要とし、表示を維持するエネルギーは必要と
しない。例えば機構１４２ａは、双安定の視覚構造（ピクセルアレイ）を有し、これによ
りエネルギーを必要とせず画像を維持する（米国特許第６２０１６３３号と６０３４８０
７号と６４０４３３９号を参照のこと）。他の実施例においては、機構１４２ａは、遠隔
から制御される電子インク・ディスプレイである（米国特許第６７５３８３０号）。ディ
スプレイを変えるのに必要なエネルギー（例えばディスプレイ内の材料の状態を変えるの
に必要なエネルギー）は、来入信号を電気に変換する回路３０１８により得られる。別の
構成として、パッチ３０１２の前面３０２０ａは、プリントされた画像（グラフィックシ
ンボル）であり、パッチ上の接触の表示に対応する操作を視覚的に表す。例えば視覚指示
信号から登録された入力に応じて実行される操作である。機構１４２ａと回路３０１８の
検知特徴を組み合わせることにより、双方向ディスプレイ機構が実現できる。
【０１２５】
　　　図３０Ｅ，３０Ｆに、本発明の指装着入力装置３０１０’を示す。この装置におい
て、パッチ３０１２ａ－ｃ’が、包囲体３０１４の内側３０１４ｂに取り付けられる。こ
の包囲体３０１４は、回転する。装置３０１０’において、各パッチ３０１２ａ－ｃ’は
別のパッチ特にパッチ３０１２ｄとの接触を表す。このパッチ３０１２ｄは、人差し指１
０２に取り付けられる。装置３０１０’は指１０２に装着され、具体的にはパッチ３０１
２ｄに装着され、その結果装置が指上で回転すると、各パッチ３０１２ａ－ｃ’は、パッ
チ３０１２ｄに接触する。従って、パッチ３０１２ａ－ｃでのタッチ表示で説明したのと
同様に、装置３０１０’の回転は、パッチ３０１２ａ－ｃ’のそれぞれとパッチ３０１２
ｄとの連続した接触により表示される。一実施例においては、パッチ３０１２ａ－ｄは、
別のパッチとの接触を表すことに加えて、タッチを表す。パッチは、あらゆる表面から取
り外され或いはそれに取り付けられる。
【０１２６】
　　　タッチ表面１６４上のタッチ、タッチ動作又は圧力を表示する機構は、指装着装置
の内側で実現されるが、これは外側（表面１６４）上で行われるのとは対照的で、指の湾
曲に合わせて取り付けられた要素からの影響を表す（例えば図３０Ｆのパッチ３０１２ｄ
が指１０２に取り付けられる）。例えば、図２５Ａ，２５Ｂの装置２５１０を参照すると
、プラグ２１２は、回転部分１１２の内側１１２ｂに配置されるが、プラグ２１２は、外
側に向いた指に（接着剤で）取り付けてもよい。別の構成として、装置２５１０の固定部
分１１４の表面１６４は、圧力を示す。しかし、これは、回転部分１１２の内側１１２ｂ
で実現してもよい（回路１４２０は、内側１１２ｂに向いた回転部分１１２内に含まれ、
表示位置１５４は、内側１１２ｂに配置される）。従って、回転部分１１２は、指に搭載
される、特に指に取り付けられたプラグ２１２に搭載される。その結果、プラグは、内側
１１２ｂに影響を及ぼすが、これは表面１６４に影響を及ぼすのとは対照的である。一実
施例においては、回転部分１１２の回転と回転位置は、回転部分が直接指に装着された時
に、表示される。他の実施例においては、パターン１５２’は、これはリング２５２０に
取り付けられる図２５Ｃの装置２５３０で説明したが、指の湾曲に合わせて取り付けられ
、しかし、光学検知機構１２８は、固定部分１１４の内側に配置され、これは、固定部分
１１４をパターン上に装着し、固定部分１１４を回転することにより行われる。これはリ
ングを、回転したりすることとは対照的であり、これにより回転の検知を容易にする。
【０１２７】
　　　あらゆる数のパッチは、装置３０１０の表示位置として用いることができる。この
パッチは、あらゆる順番で、あらゆる位置に、あらゆる場所に取り付けられ、操作される
。一実施例において、タッチ表面１６４は、連結ユニット（図２８Ａの装置２８１８の連
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結ユニット２８１２）を有し、パッチの表面への物理的取付を可能にする。一実施例にお
いて、連結ユニットとの物理的取付は、パッチからトランシーバ３０１６への指示を得る
ためである。
【０１２８】
　　　図３１において、本発明の指装着入力装置３１１０は、包囲体３０１４とタッチ表
面１６４とトランシーバ３０１６を有する。この装置は、図２８Ｃｎｏシステム３０１４
に類似するが、トランシーバ３０１６は、装置（携帯電話）２８１８と通信する。この装
置２８１８は、トランシーバ３１２６とパッチ３０１２ａ－ｃを有する。パッチは、別の
装置３１２０から取り外され、装置３１１０に、具体的には表面１６４に取り付けてもよ
い。一実施例において、装置３１１０のトランシーバ３０１６は、パッチと通信し、接触
指示を得ることができる。更にトランシーバ３０１６は、装置２８１８，具体的にはトラ
ンシーバ３１２６と通信して、タッチ指示の情報を中継する。この場合、装置３１１０は
、パッチと装置２８１８との間の通信の仲介者として機能して、表面１６４上のパッチの
操作を行う（即ち装置２８１８の操作を促す為にパッチに接触する）。一実施例において
は、装置３１１０は、パッチからの変調された応答信号を強化することにより、通信を増
強するが、これは、装置２８１８がパッチから離れて遠く離れて、信号をそれに送るのが
難しい場合である。
【０１２９】
　　　図３２Ａ，３２Ｂは、システム３２１０を示す。このシステムにおいては、複数の
指装着装置が、並んで一時的に連結される（即ち別個に取り外され操作することができる
）。同図において、システム３２１０は、装置３２２０と、装置３２２０’と、連結機構
９２２とを有する。連結機構９２２は、装置３２２０の連結ユニット３２２２と、装置３
２２０の連結ユニット３２２２’とからなる。連結ユニットの接触は、表示機構例えば連
結ユニットの検知機構を有することにより、或いは連結ユニットが、ジョイント回路を閉
じる電極を含むことにより行われる。連結は、各装置の状態に対応して表示される。これ
は未連結の状態とは異なる。図３２Ｂに示すように、装置３２２０と３２２０’の接続は
、装置３２２２を３２２２’に接触させるため、一緒に押すか、例えば装置を装着した２
本の指を一緒に押すことにより、行う。情報と電気信号が、１つの装置から他の装置に、
機構９２２により送信される。一実施例において、装置は、連結されると、共同して動作
するか或いは同時に動作する。これは、指を装置の両方の接触表面１６４，１６４’に、
スライド方向１６６ａ，ｂにスライドさせることにより行う。
【０１３０】
　　　一実施例において、連結ユニット３２２２を用いて、本発明の指装着入力装置を別
の（場所にある）装置に連結することができる。例えば連結ユニット３２２２は、露出し
た表面であり、この表面は、手のひらと同一方向に向いた指装着装置上に配置され表面で
ある。手を表面に置くと、連結ユニットの露出した表面が、別の装置の方向を向く。例え
ばＡＴＭ或いは公衆情報端末に向いて、別の装置から本発明の指装着入力装置に情報をダ
ウンロードする。他の実施例においては、指装着装置の他の装置のユニットとの接触は、
充電する場合でもよい。
【０１３１】
　　　図３２Ｃはシステム３２３０を示す。このシステムにおいては、あらゆる数の指装
着装置（例えば２個の装置３２４０と３２４０’）が延長部分３２４２でに繋がれている
。この延長部分３２４２は、表示機構に結合されたタッチ表面１６４を有し、接触、接触
動作又は圧力を表示する。一実施例において、延長部分３２４２は、装置のタッチ表面に
伸びるシートであり、その結果、タッチ、タッチ動作又圧力を、より広い範囲の表面にわ
たって検知できる。この広い範囲の表面は、より多くの指示位置或いは広く分布した指示
位置を有することができる。図３２Ｃに示すように、指は、延長部分３２４２のタッチ表
面１６４の上をスライド方向１６６ａ，ｂの方向にスライドする。一実施例において、指
を延長部分のタッチ表面上でスライドさせることは、延長部分に連結された装置の共同的
動作のためである。本発明の延長部分は、あらゆる動作要素まで延長され、例えば回転部
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分に連結される延長部分或いは回転部分の外側に伸び、又は２つの回転部分を連結する延
長部分であり、これにより２つの部分を同時に回転することができる。
【０１３２】
　　　図３２Ｄにインターフェース１０２０を示す。このインターフェース１０２０は、
本発明の複数の連結された装置により制御される。一実施例において、システム３２１０
は、ホルダー３２５０，３２５２内の部材を制御する。この部材がインターフェース要素
である。
　　　装置３２２０と３２２０’が連結されていない時には、それ等は、それぞれホルダ
ー３２５０，３２５２の内側をブラウジングすることにより、操作される。具体的には指
を装置３２２０の表面１６４をスライドすることにより、部材３２５０ａ－ｄの間をブラ
ウジング方向３２５４でブラウザし、且つ指を装置３２２０’の表面１６４’をスライド
させることにより、ホルダー３２５２のあらゆる数の部材をブラウシングできる（指を表
面１６４上で方向１６６ａに動かすことにより一方向に、方向１６６ｂにスライドさせる
ことにより、反対方向にブラウジングすることになる）。部材３２５０ａ－ｄの１つ（例
；部材３２５０ｂ）をブラウジングで選択すると、この選択された部材は、ホルダー３２
５２のコピー方向３２５６にコピーされるが、これは、装置３２２０と３２２０’を上記
したように連結し、指を表面１６４から表面１６４’にスライドすることにより行う。
　　　装置３２２０と３２２０’が連結されている時には、ホルダー３２５２から選択さ
れた部材が、ホルダー３２５２からホルダー３２５０に（反対方向に）コピーされる、こ
れは指を表面１６４’から表面１６４にスライドさせることにより行う。
【０１３３】
　　　一実施例において、システム３２１０は、インターフェース１０２０を制御するた
めに用いられる。指を装置３２２０，３２２０’の一方のタッチ表面上をスライドさせる
ことにより、要素１０３０ａ選択１０３２を制御し、指を他の装置のタッチ表面上にスラ
イドすることにより、要素１０３０ｂの選択１０３２を制御する。更に装置３２２０，３
２２０’を連結し、指を両方の表面でスライドさせることにより、要素１０３０ｃの選択
１０３２を制御する。ホルダー３２５０，３２５２に対し説明したことは、あらゆるイン
ターフェース要素に適用可能である。
【０１３４】
　　　図３３Ａ，３３Ｂは、本発明の指装着入力装置３３１０を示す。この指装着入力装
置３３１０は、触知出力機構３３２０を有する。この機構３３２０は、触知情報を出力す
る。「触知」情報は、装置の操作からフィードバックされた情報か、或いは来入した信号
から装置が受領した情報である。同図において、装置３３１０は、固定部分１１４と回転
部分１１２と回転トラック２１８を有する。回転トラック２１８は、外側サイド１１４上
にある。この回転トラック２１８は、トラック２１８上の回転部分１１２の回転を指示す
る回転機構に結合されている。この機構３３２０は、複数の触知インディケータ３３１８
を有する。この触知インディケータ３３１８は、回転部分１１２の表面１１２ａに配置さ
れている。一実施例において、各触知インディケータ３３１８は、あらゆる数の状態例え
ば状態３３１８ａと状態３３１８ｂを有する。これ等の状態は、ポップアップ（突出）ピ
ン（状態３３１８ａ）と格納されたピン（状態３３１８ｂ）で実現される。インディケー
タの様々な状態の組合せが、様々な触知情報を構成する。例えば点字文字（Braille char
acter）は、表面１１２ａ上に、点字文字のメッセージを出力する機構３３２０で形成さ
れる。図３３Ａは、第１の状態の組合せを構成するインディケータ３３１８を、図３３Ｂ
は、第２の状態の組合せを構成するインディケータ３３１８を示す。一実施例において、
ユーザは、回転部分１１２が回転している間、触知出力を受領し、装置の操作の間、触知
出力を受領する。
【０１３５】
　　　図３３Ｃは、本発明の指装着入力装置３３３０を示す。この装置３３３０は、固定
部分１１４とタッチ表面１６４と触知出力機構３３２０とを有する。この触知出力機構３
３２０は、包囲体内に配置され包囲体内に影響を及ぼす。同図において、触知出力機構３
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３２０は、触知ピクセル３３２８を触知インディケータとして用いる。これは、包囲体に
影響を及ぼし（電気信号で形状を変化させ）、バンプ３３２８を構成する。包囲体への影
響は、従来公知の機構例えば電子機械アクチュエータ、ピエゾ電子アクチュエータで実現
できる（特許文献１１と１２を参照のこと）。一実施例において、触知出力機構３３２０
は接触を表す、具体的には接触出力の生成に加えて圧力も表し、これは従来公知の機構に
より実現できる（特許文献１３）。例えば機構１１６は、ピエゾ電子トランデューサを用
いる。このピエゾ電子トランデューサは、圧力を電気信号に変えて、内側から包囲体１７
０に圧力を加えるために、電気信号により活性化される。
【０１３６】
　　　本発明の指装着入力装置のタッチ表面に圧力を加えると、エネルギーに変換される
。これは、図６Ａ，６Ｂの装置６１０で実現された発電機構に類似する。これは圧力を電
気に変える機構である。従って装置２１１０’は、タッチ表面１６４上の自己発電スイッ
チ３３４２（米国特許第６７００３１０号）として実現される発電機構を有する。各自己
パワースイッチは、装置２１１０’の受動型表示機構の指示位置である。
【０１３７】
　　　一実施例において、本発明の指装着入力装置３３３０’は、電気的に能動性の（el
ectroactive）ポリマー３３４４（特許文献１６）を、触知出力機構として固定部分１１
４の包囲体として有する。ポリマーの反応は、回路２７２０により検知される。表示用ピ
クセルと検知用ピクセルは回路の電気素子であり、回路は電極（電極３３４６）を有する
。この電極は包囲するポリマーの反応を引き起こす（特許文献１４，１５）。
　　　一実施例において、触知出力機構３３２０は、本発明の指装着入力装置を装着した
指に接触する装置の断面の内側（例えば、固定部分１１４の内側１１４ｂ）に影響を及ぼ
す。これにより、装置を装着した指による触知情報を感知する。これは、装置を装着した
指により検知するのとは対照的である。
【０１３８】
　　　図３４Ａは、本発明の指装着入力装置３４１０を示す。この装置３４１０は、投影
機構３４２０を有する。この投影機構３４２０は、使用又は状態を別の装置に表示する表
示機構として機能する。同図において、装置３４１０は、更に固定部分１１４に搭載され
た回転部分１１２と表示機構とを有する。
【０１３９】
　　　指装着入力装置３４１０において、投影機構３４２０は、プロジェクタ３４２２と
、検知機構３４２４と、投影調節機構３４３０とを有する。プロジェクタ３４２２は、所
謂携帯型の装置で実現される。従来公知のピコプロジェクタ（特許文献１７）である。別
の構成として、プロジェクタは、視覚的出力を表面に投影するあらゆる要素でもよい。例
えば、小さなＬＥＤや発光された光を集光するレンズである。出力は簡単な画像であり、
例えば小さなＬＣＤ３３４０により形成される数字である。ＬＣＤ３３４０で、光は光源
１３２から投影される。プロジェクタ３４２２は、表面３４２８に視覚的出力３４２６を
投影する。検知機構３４２４は、視覚出力３４２６が投影される表面３４２８の特性を検
知する。例えばプロジェクタ３４２２からの距離と、プロジェクタ３４２２となす角度で
ある。別の構成として、検知機構３４２４は、投影された視覚的出力の特性を検知する。
投影調整機構３４３０は、投影中に視覚出力３４２６を調整する。これは例えばプロジェ
クタ３４２２の角度と焦点距離を調整することにより行う。検知機構３４２４と投影調整
機構３４３０と投影機構３４２０を用いて、投影操作の自動校正をリアルタイムで実行で
きる。これは、従来公知の手段或いは機構により行うことができる（特許文献１８）。こ
の一実施例において、機構３４２４は、自動校正用に処理ユニット１４４を用いる。例え
ば機構３４２４からの検知を処理し、それに応じて制御機構３４３０を制御することによ
り、行う。
【０１４０】
　　　図３４Ｃに、本発明の指装着入力装置３４１０’を示す。この指装着入力装置３４
１０’においては、投影機構３４２０は、固定部分１１４の外側１１４ａに配置される。
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機構３４２０のプロジェクタが、反対の手のひらと向かいあう。一実施例においては、投
影機構３４２０は、反対の手のひらに視覚出力を投影する。具体的には、装置３４１０を
装着している指の反対の指（手のひら）の上に視覚出力を投影する。図３４Ｄにおいて、
指装着入力装置３４１０は、左手１０８ａに装着され、視覚出力３４２６は右手１０８ｂ
に投影される。具体的には。手のひらの先端に投影される。これにより、より大きな視覚
出力が可能となる。出力を投影する特別な表面が不用となる。視覚出力を手に表示するこ
とは、簡単な視覚出力用であり長く見るためのものではない。例えばユーザがマップを、
ちらっと見たい時には、マップを手に投影する。
【０１４１】
　　　図３５Ａにおいて、本発明の指装着入力装置３５１０ａは、送信機３５１２を有す
る。送信機３５１２は、人体を伝送媒体或いはコンダクタ又はキャパシタとして利用する
従来公知の送信機である（特許文献１９，２０，２１，２２，２３）。従って、送信機３
５１２は、本発明の指装着入力装置の代表的な通信機構である。近接通信（near-field c
ommunication NFC）と個人領域ネットワーク（personal area networks PAN）のフィール
ドにおいては、送信機は、非常に小さな電流と容量性の人体の電界を変更する。好ましく
は、送信機は、指装着入力装置３５１０ａを装着したユーザの人体に結合した電界を生成
する。具体的には装置を装着した指の「上」に電界を生成する。或いは、装置を装着する
指に電界を移す。装置３５１０ａにおいては、送信機３５１２は、固定部分１１４の内側
１１４ａに、電極３５１４ａ，ｂ（特許文献２４，２５）とフィールドモジュレータ３５
１を有する。これは、電界を人体に結合する為である。フィールドモジュレータ３５１６
は、送信機により生成された電界を調整して、変調により情報を通信する。モジュレータ
３５１６は、装置の使用又は状態を表示する信号を処理する処理ユニットでもあり、生成
された電界を変調する。装置３５１０ａは、更に回転部分１１２と固定部分１１４とを有
する。回転部分１１２は、表示機構により表示され、別の構成として、指装着入力装置３
５１０ａは、他の要素に含まれ他の要素により操作してもよい。
【０１４２】
　　　図３５Ｂに示す本発明の指装着入力装置３５１０ｂは、指装着入力装置３５１０に
類似するが、送信機３５１２と受信器３５１８とを有する。電界３５２０は、送信機３５
１２により、「指の上に」又は「指を通して」生成され、受信器３５１８が電界を受信す
る。これはシステム３５３０の説明に類似するが、指装着入力装置３５１０ｂの受信器３
５１８は、電界変調と影響により他の装置からの情報を受領する。
　　　図３５Ｃの指装着入力装置３５１０ｃは、指装着入力装置３５１０に類似するが、
トランスポンダ機構３５２４に接続されたアンテナ３５２２を有する。このアンテナ３５
２２は、固定部分１１４の内側に配置され指と接触する。
【０１４３】
　　　図３５Ｄ－３５Ｆに、本発明の指装着入力装置３５１０ｃの使用例を示す。この装
置を用いてシステム３５３０内の検知装置３５３４と通信する。図３５Ｄ－３５Ｅに、接
触表面３５３２の近傍にある指を示す。別の構成として、指は接触表面に接触してもよい
。表面３５３２は、装置３５３４の接触表面である。これは、電界を用いる接触又は近接
又は位置の検知装置の一例（特許文献２６－２９）である。検知装置３５３４において、
電界３５３６が、送信機３５３８から受信器３５４０へ生成される。この電界は、受信器
が測定し、デジタル情報に変換され、処理ユニット３５４２で処理される。一実施例にお
いて、指が表面３５３２に近づくと、電界は、電界の一部が大地までシャントされること
により、擾乱され、受信器に届かなくなる。従って、受信器で測定された全キャパシタン
スが減少する。キャパシタンスの変化を測定し処理することにより、接地又は近接が検知
される。図３５Ｅに示すように、指装着入力装置３５１０ａは、表面３５３２に近づく指
に装着される。この装置は、人の持つ電界３５２０を生成し、斯くして指の先端に到達し
、検知装置３５３４の受信器に到達する。指装着入力装置３５１０ａからの電界は、装置
の送信機３５１２により生成され、この電界を変調器３５１６で変調して、情報が装置の
受信器に送信され、この受信器が電界（情報）を測定する。処理ユニット３５４２が、接
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触による影響の測定値を登録することに加えて、受信器からの測定値を入力として登録す
る。これは公知のあるしきい値を含む。電界を生成する送信機３５１２とは別の構成とし
て、送信機は、送信信号を生成し、これを装置３５１０ａを装着する指に搭載する、或い
はそれを介して搬送する構成を採用してもよい。
【０１４４】
　　　図３５Ｆは、本発明のシステム３５３０’に示す。このシステム３５３０’におい
て、指装着入力装置３５１０ｃは、入力装置として用いられる。システム３５３０と同様
に、送信機３５３８は、電界３５３６を生成する。同図において、装置３５１０ｃは、指
に装着され、この指が装置３５３４のタッチ表面３５３２に接触する。送信機３５３８に
より生成された電界３５３６が、アンテナ３５２２に到達する。例えば、電界の「ニア・
フィールド領域」にある装置により、或いは装置３５１０ｃを装着する指により搬送され
る電界により、到達する。トランスポンダ機構３５２４には、電源が入れられ、信号３５
４４を、装置３５３４の受信器３５４０に送信する。別の構成として、トランスポンダ機
構３５２４は、電界３５３８に対する障害を変調し（影響を及ぼし）、これは指の変調に
加えて行われるが、かくして装置への情報を通信する。機構３５２４による受信器３５４
０への信号の送信又は電界３５３６への影響は、このような操作の有効性を最大にするよ
うな指の生理学的電気的特性を利用する。
　　　一実施例において、システム３５３０’と装置３５１０ｃと同様に、受動型機構１
１６ａは、本発明の指装着入力装置であり、トランスポンダ機構３５２４として実現する
こともできる。これにより装置の使用と状態を表す。
　　　電気的特性検知、具体的にはキャパシタンス検知を用いる装置で、接触入力又は指
の位置の情報を得るが、これは本発明の指装着入力装置により行われる（装置３５１０ａ
－ｃ）。電界に関し説明したことは、電磁信号又は電磁信号の送信にも同様に適用可能で
ある。
【０１４５】
　　　図３６Ａは、本発明の指装着入力装置３６１０を示す。指装着入力装置３６１０は
、照射機構３６１６を有する。この照射機構３６１６は、装置を装着した指を、指の皮膚
の表面の層或いはその下の層を通して光を散乱し拡散することにより、照射する。この機
構は、例えば指に向けた光源、例えば指の表面に面した光源により、指を照射する。図３
６Ａにおいて、指装着入力装置３６１０は、固定部分１１４と接触表面１６４を有する。
この接触表面１６４は、表示機構と結合している。指装着入力装置３６１０において、照
射機構３６１６は、固定部分１１４の内側１１４ｂ上に光源１３２ａ－ｃを有する。この
光源は、装置を装着した指の皮膚に面している。一実施例において、指装着入力装置３６
１０は、指の中間部分に装着されて、光が指の先端に達するのを最適にする。光源１３２
ａ－ｃは、高輝度或のダイオード或いはレーザーダイオードであり、これは低強度のレー
ザー治療（Low Intensity Laser Therpy LILT）で使用される治療用ダイオードに類似す
る。この治療用ダイオードは、指の皮膚の層或いは下部層を通して光を放射する。光源は
あらゆる種類の光を放射することができる。その光の特性は、照射機構３６１６により変
調される。例えば波長、強度、検知且つ測定可能な点滅速度等を変化させる。照射機構３
６１６により生成され、指装着入力装置３６１０を装着する指の先端から放射される或い
は指の皮膚表面の一部から放射される光は、光学的通信用に変調され、特に装置の操作の
情報（装置の使用や状態）を中継し、光学検知機構により検知される。指からの拡散した
グロー光は、視覚的出力（例えば異なる色）の検出を容易にする。更に薄暗い場所にある
指の位置と動きの追跡を検知することは、容易に可能である。一実施例においては、照射
機構３６１６はｍ非可視光の波長例えばＩＲ光で指を照射してもよい。
【０１４６】
　　　図３６Ｂは、本発明の指装着入力装置３６１０’を示す。この２つの装置を指に装
着する。第１の装置を人差し指１０２に、第２の装置を中指１０４に装着する。装置から
の光は、各指の先端方向に放射され、固定部分１１４の特定の形状により、先端の方陣部
分（distal phalanx section）から散乱した光を判別し易くし、指を通した光の伝搬を最
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大にする。選択的事項として、固定部分は、指の先端の方陣部分まで伸びて、先端からの
光の散乱を容易にするよう構成することもできる。各装置のタッチ表面１６４を、図３６
Ｂに示すが、これは固定部分の側面上の四角形の領域であり、両方向への親指の動きを容
易にする。
【０１４７】
　　　図３６Ｃは、指１０２に装着した指装着入力装置３６１０の断面図である。光源１
３２ａからの光は、指の先端の全方向（図の左側）に指の層を通して伝搬する。図３６Ｃ
において、指１０２は、エピダーミス層３６２２とデルミス層３６２４とサブカチス層３
６２６を有する。散乱した光の大部分は、層３６２２，３６２４を通して伝搬する。少し
の量の光が、層３６２６から散乱し残りは吸収される。一実施例において、固定部分１１
４の内側１１４ｂは、高い反射性の表面であり、散乱して戻ってきた光の大部分を装置の
方向に反射させて照射の有効性を増加させる。
【０１４８】
　　　図３６Ｄに示すシステム３６３０において、指装着入力装置３６１０ａ－ｃを手１
０８の指に装着する。各指装着入力装置３６１０ａ－ｃは、光学検知機構３６３６と通信
する。各指装着入力装置において、照射機構３６１６は、指装着入力装置３６３６と通信
する通信機構として機能する。このシステム３６３０において、光学検知装置３６３６は
、スクリーン３６３２上の接触を、光学検知機構１２８を用いて検出する。この光学検知
機構１２８は、スクリーンの後でそれに向いて配置される。光学検知機構１２８は、様々
な光学特性（例；波長、強度）を測定できる。一実施例において、光学検知機構１２８は
、スクリーンに接触するあらゆる画像を捕獲するカメラであり、かくしてスクリーンに影
を映し出す。一実施例において、光学検知機構１２８は、処理ユニット１４４と認識機能
１５０と結合されて、光学検知機構１２８により検知された光学特性を認識する。装置３
６３６は、特定の光学的接触を検知することに加えて、光学特性を検知し認識する。従っ
て、各指装着入力装置３６１０の照射機構３６１６は、装置を装着した指を照射し、その
結果指の先端から放射する光を光学検知機構１２８が検知し認識し、認識に対応する特定
の入力を記憶する。例えば光学検知機構１２８は、指の先端がスクリーン３６３２に接触
した時に形成される影を検知することにより、接触を検知する。装置３６１０の機構３６
１６は、装置を装着した指をある色で照射し、その色を検知し認識する。一実施例におい
ては、様々な色が、システム３６３０に登録された入力に対応し、その結果、装置３６１
０は、システムの情報を光学的に中継してもよい。これは入力源である接触だけの手段に
加えて行われる。
【０１４９】
　　　本発明の他の実施例において、光学検知装置３６３６の光学検知機構１２８は、近
赤外線（ＮＩＲ）の検知機構であり、スクリーン３６３２は、その波長内で全反射される
ＮＩＲ光により照射される導波路である。全反射は、スクリーンにタッチすることにより
散乱され、光の一部は、検知機構の方に向いて散乱され、スクリーン上の接触を検知する
。この場合、光学検知機構１２８は、更にスクリーンにタッチした指の先端から発するＮ
ＩＲ光を検知することができる。具体的には光の様々な特性を検知する。このような光は
、装置３６１０の照射機構３６１６により生成される。照射機構３６１６は、ＮＩＲ光放
射を情報信号として変調する。この情報信号が、タッチ表面１６４からのタッチの表示に
対応する或いは装置の他の操作可能な要素に対応する。更に照射機構３６１６を用いるこ
とにより、光学検知装置３６３６は、装置３６１０を装着する指の間の接触を区別するが
、これは別の照射色を各指に割り当てることにより行う。一実施例において、光学検知装
置３６３６は、プロジェクタ３６３４を有し、スクリーン３６３２上の視覚を投影しても
よい。
【０１５０】
　　　図３６Ｅは、システム３６４０の実施例を示す。システム３６４０内の指装着入力
装置３４１０ａ，ｂは投影機構３４２０，３４２０’を有し、それ等を用いてシステム３
６３０と同一の結果を得る。図３６Ｅには、光学検知装置３６３６と双方向作用する手１
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０８を示す。指装着入力装置３４１０ａは人差し指１０２に装着し、指装着入力装置３４
１０ｂは中指１０４に装着している。装置３４１０ａの投影機構３４２０は、スクリーン
３６３２上に視覚出力３４２６を投影する。指１０２がスクリーンに接触し、具体的には
指の先端の下で接触する。装置３４１０ｂの投影機構３４２０’はスクリーン３６３２上
に視覚出力３４２６’を投影する。指１０４がスクリーンに接し、具体的には指の先端の
上で接触する。指装着入力装置３４１０ｂが指１０４の中間部分に装着される。従って機
構３４２０’から投影された視覚出力の校正は必要ない。その理由は、指１０４がスクリ
ーンに接触する場所と装置の位置との間の距離は同一だからである。但し接触している間
指の先端が折れ曲がっている場合には若干の変化がある。システム３６３０と同様に、光
学検知装置３６３６は、各視覚出力を検出し認識する。対応する入力はシステム３６４０
に登録される。従って、投影機構３４２０、３４２０’は、通信機構として機能する。一
実施例においては、照射機構３６１６と同様に、投影機構からの視覚出力は、特別な検知
特性を有する光である。
【０１５１】
　　　図３７Ａ－３７Ｄは、視覚メッセージ３７１２ａ－ｄを示す。各メッセージは、指
装着入力装置３７１０の視覚出力と手のジェスチャ（動き）を含む。指装着入力装置３７
１０内の視覚出力機構は、視覚出力３７１４ａ（図３７Ａ，３７Ｃ）と視覚出力３７１４
ｂ（図３７Ｂ，３７Ｄ）を生成する。指装着入力装置３７１０を手１０８の指に装着する
。この指が、ジェスチャ１０８ａ（図３７Ａ，３７Ｂ）とジェスチャ１０８ｂ（図３７Ｃ
，３７Ｄ）を生成する。一実施例においては、ジェスチャは、意味のある視覚メッセージ
であり、手のジェスチャを視覚的認識することにより、双方向の作用が可能な視覚認識機
構内で認識される。一実施例においては、指装着入力装置３７１０の視覚出力は、指装着
入力装置の状態を表すが、視覚双方向システムで意味のあるものである。システムは装置
からの出力を検出し、検出された手の動きで個別に変化する色を認定する。従って、手の
ジェスチャと、ジェスチャを行う指に装着された装置からの視覚出力は、特定の視覚メッ
セージと組み合わされる。視覚双方向作用システムはカメラを有する。このカメラが、視
覚認識アプリケーションを有するコンピュータに接続される。このアプリケーションは、
カメラにより捕獲されたイメージに従って、コンピュータの動作に影響及ぼすようプログ
ラムされている。
【０１５２】
　　　図３７Ｅ，３７Ｆは、視覚メッセージ３７２２ａ，ｂを示す。各メッセージは、視
覚出力３７２４ａ－ｃの１つ或いはその組合せを含む。これは、図ではグラフィックシン
ボルである。各出力は、指装着入力装置３７３２上に表示され、また装置３７３４に表示
される（手のひらの前に表示されるか又手の甲に表示される）。装置３７３４は、指の先
端に装着される。特定の出力を表示するために装置３７３２と装置３７３４を設定するこ
とは、手動により行われる。例えば各装置の回転部分を特定の回転位置に設定することに
より、又は他の動作例えば来入信号に応答して行われる。一実施例においては、視覚出力
３７２４ａ－ｃのそれぞれは、検知される特定の入力として登録される。更に出力（図３
７Ｅのメッセージ３７２２ａと図３７Ｆのメッセージ３７２２ｂ）の組合せは、検知され
更なる視覚出力として登録される。例えば出力３７２４ａは、インターフェースの要素を
視覚的に表し、出力を検知すると、それは、そのインターフェースの要素に対応する入力
として登録される。同様に、各出力３７２４ｂ－ｃは、インターフェースの要素を視覚的
に表し、検知されると、そのそれぞれが、インターフェース要素に対応する入力として登
録される。インターフェースの出力は、対応するユニットに応じて「オープン」するアプ
リケーションである。出力はツールバー或いは選択メニューであり、対応する入力が登録
されると、「ポップアップ」される。出力は、検知され登録される入力に対応することに
より、「呼び出される」ホルダに割り当てられる。
【０１５３】
　　　一実施例において、本発明の指装着入力装置からの視覚出力は、（例えば指がポイ
ンティング動作を行う時）指が指す方向を検知する。例えば出力３７２４ｂに示すように
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、装置３７３２は、出力を表示し、一般的には矢印を示し、装置を装着した指の先端の方
向を指す。一方矢印（出力３７２４ｂ）の方向を検知することは、視覚認識装置にとって
、指の方向を検知するよりも速くできる。これには、複雑な認識アルゴリズムを必要とす
るからである。
【０１５４】
　　　一実施例において、視覚出力は、応答として用いることができる。例えば出力３７
２４ａ－ｃを捕獲し認識する視覚検知機構を有するシステムは、更にインターフェースと
モニタとを有し、インターフェースの出力を表示する。更にシステムは、指装着入力装置
３７３２，３７３４を装着したユーザに対する問い合わせを表示することもできる。その
問い合わせには、出力３７２４ａ－ｃの何れかで応答することができる。その結果、ユー
ザは、指装着入力装置３７３２，３７３４の何れかを使用して、所望の応答に対応する出
力の組合せ又は要素を表示する。この手順は、ユーザが装置の何れかの上に親指をスライ
ドさせることにより、出力をブラウジングしたり、その後システムの視覚検知機能に装置
を表示することにより行われる。別の構成として、ユーザは、各出力の表示を促す為に特
殊な動作を行うことができる。例えば、出力３７２４ａを表示するためのダブルタップ（
ダブルクリック：２回速く押すこと）すること、或いは検知表面の特定の領域にタッチし
て出力３７２４ｂを表示させること、又は検知表面の別の特定の領域にタッチして出力３
７２４ｃを表示することである。各装置の検知表面上の圧力の量は、各出力に対応する。
【０１５５】
　　　本発明の指装着入力装置に表示される出力の組合せは、より多くの双方向特徴の為
のものである。例えば、インターフェースの機能に様々な値を割り当てるためである。例
えば、ある装置上に出力３７２４ａを、別の装置上に出力３７２４ｂを表示することは、
ランダムに表示されたオブジェクトを形成することであり、更に別の装置に出力３７２４
ｂを表示することは、その出力に対応する特徴を有する表示されたオブジェクトを生成す
ることである。別の構成として、出力３７２４ａを出力３７２４ｃと組み合わせて表示す
ることは、様々な特性を有する表示されたオブジェクトを生成することである。
　　　本発明の指装着入力装置上に表示される出力は、複数の個別の特性例えば色又は輝
度を有する。更にインターフェース要素は、静的なイメージ或いは一連のイメージ（例え
ばアニメーションやビデオクリップ）である。更に出力は、共通の意味を有する。例えば
文字や、数字又は、予めプログラムされた意味（例えばプロトコルにより認識されたドッ
トの組合せ、或いはドットの組合せのシンタックス）である。
　　　一実施例において、本発明の指装着入力装置より表示された出力は、別の装置への
特定の情報の通信、或いは視覚的認識機構への通信である。例えば本発明の指装着入力装
置は、使用すると、情報を表示するために装置を使用するユーザの個人的情報を表示する
。しかしこれは別の装置によりその情報が検出されたことが望ましい場合或いは双方向作
用の一部として望ましい場合である。情報は、検知装置からある情報を取り出すための光
学的タグである。別の例においては、情報はＩＤ番号であり、そのＩＤ番号の各数字が検
知され登録するのに十分な間点滅する。情報は、セキュリティコード、バーコード、数字
の視覚暗号化表示、或いは分類のシンボル等である。
【０１５６】
　　　一実施例において、本発明の指装着入力装置は、他の装置から受領した信号に応答
して出力を表示する。例えばこの信号は、本発明の指装着入力装置に記憶された情報を抽
出するための問い合わせ情報であり、それを視覚的に検知される装置上に表示する。出力
は、信号に関連する情報に応答する或いは表す。
　　　一実施例において、指装着入力装置に表示される視覚出力は、システムがそれを用
いて、この装置を装着した指に対応して双方向性を有する。その結果、手順或いは操作が
各指で個別に或いは協働して実行される。例えば、様々な指に装着した各装置上の様々な
出力を表示することは、指を区別するためであり、その結果、各指は、視覚インターフェ
ース上の個別のカーソルを制御する、或いは各指の動きを個別に追跡する。各指の動きは
、様々なインターフェース要素を制御する。一実施例においては、出力は指装着入力装置
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の複数のユーザのシステムが用いる。出力は、各ユーザの双方向動作又は動きと区別する
。例えば、各ユーザにある表示すべきシンボルが割り当てられ、各ユーザの装置上に表示
される。
【０１５７】
　　　図３６Ｄの一実施例において、装置３７３２，３７３４の何れもが、システム３６
３０で用いられる。一実施例においては、装置３７３４は、光学タグを視覚出力として表
示し、装置を装着している指の先端が、装置３６３６のスクリーン３６３２上で押される
。そしてタグは、検知機構１２８により検知され、処理ユニット１４４と認識機能１５０
により認識される。同様な例で、装置３６３２は、出力を表示し、指の根本部に装着され
る。出力を検知機構１２８が検知することは、装置を装着した指の手のひら全体を、スク
リーン３６３２上で開くことにより行われる。
【０１５８】
　　　図３８Ａ、３８Ｂは、本発明の指装着入力装置３８２０を用いたシステム３８１０
を示す。本発明の指装着入力装置３８２０は光出力機構３８２２を搭載する。この光出力
機構３８２２（例、視覚出力機構）を用いて、端末３８３０（例、別個の装置）と相互作
用する。端末３８３０は電子機器であり、ディスプレイ３８３２と、光学検知機構（カメ
ラ）１２８を有する。機構１２８は、光あるいは光学特性を検知する。一実施例において
は、機構３８２２を制御することは、装置３８２０を動作することにより、特に装置にタ
ッチすることにより行う。例えば、親指は装置３８２０の接触表面にタッチする、あるい
はその表面上をスライドして、機構３８２２の出力を変える。図３８Ａにおいて、装置３
８２０は、光出力機構３８２２が特性３８２４ａを有する光を出力するよう、動作する。
　　　図３８Ａにおいて、指装着入力装置３８２０は、光出力機構３８２２が特性３８２
４ｂを有する光を出力するよう、構成される。この特性とは、色、光の強度あるいは符号
化された視覚伝送（例えば点滅レート）である。光出力機構３８２２は、光の様々な特性
を変調する。端末３８３０の検知機構１２８は、光出力機構３８２２により放出された光
特性を検知する。端末３８３０は、対応する入力を登録するために、光特性を認識する。
　　　図３８Ａ、３８Ｂにおいて、特性３８２４ａ、３８２４ｂの検出と認識により、オ
ブジェクト１０１２ａと１０１２ｂの表示をディスプレイ３８３２上に表示するよう、促
す。オブジェクト１０１２ａ、１０１２ｂは、それらが表示された時に、手の動きと相互
作用し、これは更に機構１２８により検知され、端末３８３０により認識される。別の構
成として、光学特性の検出と認識は、端末の他の操作を促す。例えば、検出され認識され
た特性からの登録された入力は、機構の様々な変数の値として、供給される。
【０１５９】
　　　図３８Ｃは、システム３８１０に類似するシステム３８１０’の実施例を示す。端
末３８３０の光学検知機構１２８は、ディスプレイ３８３２から切り離されており、指装
着入力装置３８２０を装着した人差し指１０２の背後に配置され、ディスプレイ３８３２
に面する。その結果、人差し指１０２は、光学検知機構１２８とディスプレイ３８３２と
の間にある。光学検知機構１２８は、ディスプレイ３８３２と無線で通信する。
　　　図３８Ｃに示すように、ディスプレイの仮想方向３８４２がディスプレイ３８３２
上にある。一実施例において、仮想方向３８４２は、指１０２の動く方向３８４４に対応
する。その結果、指が方向３８４４の方向に動くと、ディスプレイ３８３２上のディスプ
レイは、仮想方向３８４４に従って変化する。指の動き又は一部の動きを、機構１２８が
検知する。この機構１２８は、装置３８２０の出力機構３８２２からの光を検知する。装
置からの光の検知は、例えば、暗い状態において、装置を装着した指１０２の動きあるい
は腕の動きの追跡を容易にする。
【０１６０】
　　　一実施例において、装置３８２０は、照射機構３６１６を有する。この照射機構３
６１６は、図３６Ａー３６Ｄに示すよう、例えば発光機構であり、その結果、光は装置を
装着した指のを通して光り、指の位置と動きを検出する。すなわち指を追跡する。更に指
を照射することにより、指あるいは装置の光学検知を容易にし、装置が良く見えない時で
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も、すなわち検知機構１２８と可視ライン上にない時でも、照射機構３６１６からの出力
は、よく見えない指の一部を「追従」できる。すなわち、光が指の表面から光が反射され
る。
【０１６１】
　　　図３８Ｄは、指装着入力装置３８２０を用いて、ヘッドアップ・ディスプレイ装置
３８６０と相互作用するシステム３８５０の実施例を示す。このヘッドアップ・ディスプ
レイ装置３８６０は、光学検知機構１２８ａ、ｂを有する。装置３８６０は、「アイタッ
プ（Eyetap）」装置である（米国特許６１７２６５７号、米国特許出願第００２／００３
０６３７)。この装置は、視覚を得て仮想空間を生成する。これは従来"コンピュータ利用
現実（感)computer-mediated reality"又は"拡張現実（感)augmented reality"として公
知である。ユーザは、この装置を通して、更にヘッドアップ・ディスプレイ装置により生
成された仮想空間を一体化したり、あるいは別個に視ることができる。別の構成として、
ヘッドアップ・ディスプレイ装置３８６０は、"仮想現実（感)virtual-reality"装置であ
る。この装置は、装置を装着したユーザの前の実環境を光学的に検知する光学検知機構を
有し、仮想空間を生成する。検知機構１２８は、指装着入力装置３８２０からの光出力、
具体的には出力の特性（例えば、特性３８２４ａ、ｂ）を検出する。これにより、ヘッド
アップ・ディスプレイ装置３８６０により生成された画像との相互作用を容易にする。一
実施例において、指装着入力装置３８２０からの光出力の検出値は、例えば図３８Ａ－３
８Ｃに示すように、ヘッドアップ・ディスプレイ装置３８６０により登録される。これは
、ヘッドアップ・ディスプレイ装置３８６０が得た視覚の残りの部分と区別するような特
定の入力として登録される。その結果、指装着入力装置３８２０は、ヘッドアップ・ディ
スプレイ装置３８６０と共に特定の相互作用を制御する。図３８Ｅには、ユーザが、ヘッ
ドアップ・ディスプレイ装置３８６０を通して視た絵を示す。仮想カーソル（virtual cu
rsors）３８６２ａ、ｂは、装置３８６０のディスプレイにより生成され、別個の指に装
着された装置３８２０ａ、ｂの検出動作に追従する。装置の動きすなわち指の動きに対応
するカーソルを表示することは、指装着入力装置３８２０からの光出力をトラッキングす
ることにより、行われる。図３８Ｃのシステム３８１０’と同様に、仮想ナビゲーション
（virtual navigation）（すなわちカーソルの動き）は、実際の指の動きに対応する。そ
の結果、カーソルは、指の動きにより制御される。各カーソルは、図３８Ｅに示すように
、特性３８２４ａ、ｂの検知に対応して表示される。例えば、カーソル３８６２ａは、特
性３８２４ａ（装置３８２０ａ）に対応し、カーソル３８６２ｂは、特性３８２４ｂ（装
置３８２０ｂ）に対応する。カーソルを用いて、実環境でリアル・アイテム（図３８Ｄで
はロック岩として示す）３８６６にポイント（ジェスチャ）を合わせる。あるいは、ディ
スプレイにより表示されたオブジェクト（図３８Ａのオブジェクト１０１２ａ）を指し、
リアル・アイテムの検出に対応する相互作用、あるいは表示されたオブジェクトに対応す
る相互作用を行う。カーソルの「機能」は、指装着入力装置３８２０からの光出力の様々
な特性に応じて変化する。例えば、特性３８２４ａ（図３８Ａ）を機構１２８ａ、ｂによ
り選択した時に、指のジェスチャに対応するオブジェクトを選択する選択機能（例、ジェ
スチャを指すことによりオブジェクトを選択すること）を有し、特性３８２４ａ（図３８
Ｂ）を検知した時には、指した動作に対応する装置のレンズの焦点機能（例、ジェスチャ
を指すことにより装置３８６０のレンズの自動焦点機能）を有する。一実施例においては
、指装着入力装置３８２０からの出力の変化は、実環境の相互作用モードと、生成された
仮想空間の相互作用モードの間を変動する。
【０１６２】
　　　図３９Ａ－３９Ｃは、様々な相互作用を行うために、指装着入力装置３９２０が用
いられるシステム３９１０の実施例を示す。同図において、人差し指１０２が指装着入力
装置３９２０を装着し、ディスプレイ３９２２と相互作用する。これは、接触、接触動作
、ジェスチャあるいはジェスチャ動作のいずれかより、行う。図では、スクリーンの方向
に動くポインティング動作と、スクリーンに接触する動作を行う指１０２を示す。接触、
ジェスチャあるいはそれらの動きは、検知機構３９１２（図３９Ａではディスプレイに接
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続されている）により検知される。この検知機構３９１２は、視覚認識機構あるいは接触
検知機構である。検知機構３９１２は、処理ユニット３９１４と結合している。図３９Ａ
では、表示装置３９２２と機構３９１２に接続されている。これにより、検出動作と相互
作用動作を実行する。例えば、ディスプレイ３９２２上の可視出力に対応する検知を実行
し表示からの入力を記録する。検知機構又は処理ユニットは、認識機能１５０を有する。
この認識機能１５０は、指の位置、動き、ジェスチャを認識するが、これはディスプレイ
３９２２との相互作用が接触により行われない場合に認識する。指装着入力装置３９２０
は、ある時点の状態３９２０ａ－ｃの１つを有する。これは接触により特に接触動作によ
り、状態を変化させる。更にこの状態は、装置の接触表面上の接触を保持することにより
維持される。別の構成として、状態３９２０ａ－ｃは、システム３９１０で記述され、こ
れは指装着入力装置３９２０の「使用」である。この指装着入力装置３９２０は、動作の
間一定に維持される、例えば表面１６４上の接触を保持する。指装着入力装置３９２０は
、状態を示す指示機構を有する。
【０１６３】
　　　各図において、指１０２は動き３９２４を実行する。この動きは、指がディスプレ
イ３９２２に接触している間あるいはディスプレイの方向に動いている間に、行われる。
この動きは、位置３９２６ａで開始し位置３９２６ｂで終了する。その位置に、指差すよ
うに示されている。
　　　図３９Ａに装置３９２０を示す。これは、動き３９２４を行う前の状態３９２０ａ
にある。装置３９２０が状態３９２０ａに設定されながら、動き３９２４が行われると、
この動きは「描き込む」動作であり、ストローク３９３２は、その動きによりディスプレ
イ３９２２上に描き込まれる。この動きは、図３９Ａでは実線で示し、図３９Ｂ、Ｃでは
点線で示す。例えば、機構３９１２は、状態３９２０ａを検出して、指１０２の動きを「
描き込まれたストローク」としてトレースする。動き３９２４を検出することにより、動
きのパスが記録され、それに従ってストローク３９３２としてトレースされる。一実施例
においては、親指１０６を装置３９２０の接触表面上で方向１６６ａ上にスライドさせる
とストローク３９３２の厚さ（幅）が増し、方向１６６ｂへの親指の動きは厚さを減少す
る。他の実施例におては、装置３９２０の接触表面上をスライドすることは、ストローク
の他の属性、例えば色を変化させる。
【０１６４】
　　　図３９Ｂにおいて、装置３９２０は、動き３９２４が行われる前に、状態３９２０
ｂに設定される。装置３９２０が状態３９２０ｂに設定されながら動き３９２４が行われ
ると、この動きは「ドラッギング（dragging）」機能に対応する。表示されたオブジェク
ト１０１２ａは、動き（機能）が開始した時には、位置３９２６ａで表示されているが、
これはドラッギングされて動きのパスに沿って位置３９２６ｂに移る。例えば、指１０２
がディスプレイ３９２２に接触すると、そこでオブジェクト１０１２ａが（位置３９２６
ａで）表示され、動き３９２４を行い、その間はディスプレイに依然として接触している
。装置３９２０の状態３９２０ｂを検出することにより、「ドラッギング」機能は、指の
動きそして指の接触するオブジェクトに応じて、実行され、その結果、オブジェクト１０
１２ａは、ディスプレイ３９２２上で位置３９２６ａから３９２６ｂにドラッギングされ
る。
【０１６５】
　　　図３９Ｃにおいて、装置３９２０は、動き３９２４が行われる前に、状態３９２０
ｃに設定される。装置３９２０が状態３９２０ｃに設定されながら、動き３９２４が行わ
れると、この動きは「拡大」機能に対応する。この機能においては、表示されたオブジェ
クト１０１２ｂ－ｄのそれぞれが、動き３９２４のパス上にあり、ディスプレイ３９２２
上に順次拡大される。これは、指１０２がその点に接触している間に順次拡大される。選
択的事項として、指に最近のオブジェクト、図３９Ｃのオブジェクト１０１２ｄが最大に
拡大され、最遠のオブジェクト、図３９Ｃのオブジェクト１０１２ｂは、少ししか拡大さ
れない。従って、動き３９２４が行われている間、各オブジェクト１０１２ｂ－ｄに対す
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る拡大量は、指１０２の間の距離に応じて変化する。更に選択的事項として、オブジェク
ト１０１２ｂ－ｄは、その元の大きさから拡大される（オブジェクト１０１２ｃ、ｄのサ
イズ３９３４ｃ、ｄでそれぞれ示される）。オブジェクトの元のサイズは、装置３９２０
が状態３９２０ｃに設定されていない時のサイズである。或いは、それらが「拡大」機能
の範囲にない時例えば、指１０２がそれらから十分離れている時のサイズである。例えば
、指１０２が、「ポインティング」ジェスチャ３９３６をディスプレイ３９２２の方向に
向け実行し、そしてディスプレイに向けながら動作３９２４を実行する。機構３９１２が
動き３９３６と状態３９２０ｃを検知すると、指がディスプレイに向いている間、「拡大
」機能が実行される。最初に機能が、位置３９２６ａに（動く前に）適用され、この動き
３９２４の間、「拡大」機能は、位置３９２６ｂへの動きのパスに沿って行われる。選択
的事項として、この動きの間、親指が、装置３９２０の接触表面に接触し保持している間
（通常、「タップ・アンド・タップ（tap and tap）」動作と称する）、装置の状態３９
２０ｃを保持する。指１０２の「ポインティング」が場所３９２６ｂに近付くと、親指は
、接触表面から離れて、装置３９２０の状態を変化させ、その結果「拡大」機能を終了す
る。別の構成として、状態３９２０ｃが、動き３９２４の間親指を接触表面化１６４に接
触を保持せずに、維持するが、親指を表面上をスライドさせることにより、拡大機能に影
響を及ぼす。例えば、親指を一方向にスライドすることにより、拡大量を増加し、反対方
向に動かすことにより、拡大量を減少させる。
【０１６６】
　　　図４０Ａ－Ｆは、指装着入力装置４０２０からの方向情報を用いて、ディスプレイ
４０２２と相互作用するシステム４０１０の実施例を示す。このディスプレイ４０２２は
、ディスプレイ３９２２に類似する。この指装着入力装置４０２０は、図３９Ａのディス
プレイ３９２２に示すように、検知機構と処理機構に接続される。方向情報は、装置の使
用の指示から得られる。例えば、装置の回転部分の回転指示は、検知機構により検知され
、方向情報を処理するプロセッサにより処理される。図４０Ａ－Ｅにおいて、親指１０６
をスライド方向１６６ａ、ｂにスライドさせる指示は、システム４０１０内の方向情報と
して用いられる。図４０Ａ－Ｆにおいて、ディスプレイ４０２２は、横寸法４０２２ａ、
縦寸法４０２２ｂである。
【０１６７】
　　　図４０Ａは、ディスプレイ４０２２上に表示された仮想環境４０２４ａと相互作用
する装置４０２０を示す。この装置４０２０は、オブジェクト１０１２ａ、ｂを位置４０
２６ａ、ｂにそれぞれ表示する。一実施例において、表面１６４上で親指１０６を方向１
６６ａにスライドすることにより、オブジェクトを位置４０２６ａ、ｂから場所４０２６
ｃの方向に「惹き付ける」。そこでは、装置４０２０を装着した指１０２が、ディスプレ
イに接触するか、あるいは指がその方向を向いた動作をする（ディスプレイ上で）。一実
施例において、オブジェクトは、この「惹き付ける」動作を行いながら、「タギングされ
」、ることは、更なる相互作用するをするために、オブジェクトを「呼び起こすこと」で
ある。　　　一実施例において、位置４０２６ｃは、寸法４０２２ａ、ｂ上の一般的な位
置で、これは仮想環境４０２４ａの二次元（２Ｄ）に対応する。その結果、オブジェクト
は、二次元上で引かれるように表示される。一実施例においては、オブジェクトはディス
プレイから「外れる」ように配置される。例えば、仮想環境においては、ディスプレイの
実際の寸法を超えて伸びる。例えば、オブジェクト１０１２ａ、ｂは、ディスプレイ３９
２２上のＷｅｂブラウザ上に示されるＷｅｂページ内のアイテムであり、表面１６４上で
方向１６６ａに親指１０６をスライドすることは、オブジェクトの方向にページをスクロ
ールする。選択的事項として、親指を反対方向（すなわち方向１６６ｂ）にスライドさせ
ることは、オブジェクトからＷｅｂページを離す方向にスクロールすることである。
【０１６８】
　　　他の実施例において、オブジェクト１０１２ａ、ｂは、類似のコンテキスト（cont
ext）を有し、それぞれそのコンテキストに従って、位置４０２６ｃに「惹き付けられる
」。例えば、同一コンテキストのオブジェクトを類似のグループから抽出することが好ま
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しい。一実施例においては、仮想環境４０２４ｂの図４０Ｂに示すように、オブジェクト
の集合体４０２８、例えば画像の集合体は、ディスプレイ３９２２上に無秩序に分布して
いる。そして各オブジェクトは、所定の主題（コンテキスト）に関連づけられ、その結果
、特定の詳細（コンテキスト）を有する各画像がその中に表れる。主題４０３２は、ディ
スプレイ上に位置４０２６ｃで（仮想表示、例えば、テキスト又は「アイコン」として）
表示され、それをマークする。その間指１０２は選択点に接触するあるいは選択点を指し
ている。更に親指１０６は、表面１６４上をスライドし、その間に選択がマークされ、そ
の選択に関連するオブジェクト（オブジェクト１０１２ａ、ｂ）のみが「惹き付けられ」
、グループから抽出される。
【０１６９】
　　　他の実施例においては、位置４０２６ａ、ｂは、実際の寸法４０２２ａ、ｂに対応
しない。あるいは少なくとも一部しか対応しない仮想の位置である。一実施例においては
、図４０Ｄの仮想環境４０２４ｄに記述したのと同様に、各位置４０２６ａ、ｂは、三次
元の仮想座標（three virtual coordinates）を有する。その内の２つは実際の寸法４０
２２ａ、ｂに対応し、残りの１つは仮想深さ４０３４に対応する。従ってオブジェクト１
０１２ａ、ｂは、３次元（３Ｄ）の仮想環境内に「配置され」、例えばグラフィック・シ
ミュレーション内に配置される。このような場合、オブジェクトを「惹き付けること」は
、ディスプレイの実際の寸法（例えば、オブジェクトを表示するスクリーン）と仮想深さ
に対応する。そこでオブジェクトは、実際の面に「引き出され」、その面上で指１０２が
接触する、あるいは指１０２が指摘し、オブジェクトとの相互作用を容易にする。選択的
事項として、このオブジェクトは、他の表示されたオブジェクトの「後に」配置すること
もできる。例えば、「ウインドウ」インターフェース（"windows"interface）内に配置す
ることもできる。そこでは、オブジェクト１０１２ａ、ｂは、「オープン・ウインドウ（
open windows）」により部分的にあるいは完全に確保される。このような場合、「惹き付
ける」機能は、オブジェクトをディスプレイの前面（表面）に持ってくることである。別
の構成として、この「惹き付ける」機能は、全ての「オープン・ウインドウ」、あるいは
他のオブジェクトをブラウジング（browsing：走査検索）することであり、これは所望の
ウインドウ又はオブジェクトが前面に出るまで行われる。
【０１７０】
　　　図４０Ｃに示すように、他の実施例において、仮想環境４０２４ｃのオブジェクト
１０１２ａ、ｂは、１つのオブジェクト１０１２ｃを構成する２つの小オブジェクトであ
る（これは図４０Ｃではオブジェクト１０１２ａ’と１０１２ｂ’を含む）。この２つの
小オブジェクトは、親指１０６を方向１６６ａにスライドすることにより、分離できる。
例えば、それぞれを別々の状態での作業を容易にするために行う。親指１０６を表面１６
４上で方向１６６ｂにスライドすることは、２つのオブジェクト１０１２ｃを組み合わせ
る（１つの大オブジェクトにする）ことであり、組み合わせた状態での作業を容易にする
。例えば、オブジェクト１０１２ｃは、複数の層（例えば、陰の層と色付きの層）からな
る画像ドキュメント（image document）であり、それぞれがオブジェクト１０１２ａ、ｂ
の１つである。これらの層は分離される。このような場合、それらを別個に編集するのが
望ましい場合である。これらの層は、組み合わせて画像を形成する。例えば、このような
場合、全ての層を一緒にして編集するか、あるいはドキュメント全体をセーブするのが望
ましい。
【０１７１】
　　　図４０Ｄは、ディスプレイ４０２２上に表示される仮想環境４０２４ｄと相互作用
する装置４０２０を示す。この仮想環境４０２４ｄは、三次元で、仮想深さ４０３４と仮
想寸法４０３６ａ、ｂとを有する。この仮想寸法４０３６ａ、ｂは、実寸法４０２２ａ、
ｂに対応する。一実施例においては、実寸法４０３６ａ、ｂは、直接に相互作用する。こ
れは、例えば、実寸法４０２２ａ、ｂに沿って何処にも接触あるいは指示することにより
行われる。仮想深さとの相互作用、例えば、カーソルをその上にナビゲートすることは、
親指１０６を表面１６４上で方向１６６ａ、ｂにスライドすることにより行われる。一実
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施例においては、仮想深さ４０３４は、あらゆる線形寸法（linear dimension）でもよい
。
【０１７２】
　　　図４０Ｅは、ディスプレイ４０２２上に表示された仮想環境４０２４ｅと相互作用
する装置４０２０を示す。このディスプレイは、オブジェクト１０１２ｄを示す。一実施
例においては、オブジェクトは、ズーム方向４０４２ａ、ｂに従って、ズームインされた
りズームアウトされる。これは親指１０６を表面１６４上で方向１６６ａにスライドする
ことにより（これはズームインに）そして方向１６６ｂにスライドすることにより（これ
はズームアウトに）対応する。図４０Ｅに示すように、オブジェクト１０１２ｄは、ズー
ムインした時には、より大きなスケール４０４０ａを有し、ズームアウトした時には、小
さなスケール４０４０ｂを有する。
　　　図４０Ｆに示すように、一実施例において、仮想環境４０２４ｆにおいては、オブ
ジェクト４０４０はフレームである。このフレーム内にマップ４０４４が表示される。大
きなスケール４０４０ａと、小さなスケール４０４０ｂは、マップの異なるスケールであ
る。従って、オブジェクト１０１２ｄ内に表示されたマップのスケールは、親指をスライ
ドすることにより、オブジェクト１０１２ｄを同一性に維持しながら、変更できる。
【０１７３】
　　　図４０Ｇは、仮想環境４０２４ｇ内で３Ｄオブジェクト１０１２ｅと相互作用する
装置４０２０を示す。オブジェクト１０１２ｅは方向４０４６ａ、ｂの方向に回転させる
ことができるが、これは、指１０２を動かすことにより行われる。例えば、指がディスプ
レイ４０２２上のオブジェクトを指すあるいは接触し、水平方向に寸法４０２２ａに沿っ
てスライドすることにより、オブジェクトを方向４０４６ａに回転させる。指を寸法４０
２２ｂに沿って垂直方向にスライドすることは、オブジェクトを方向４０４６ｂに沿って
回転する。環境４０２４ｇにおいて、オブジェクト１０１２ｅは方向４０４８ａに回転さ
せることができるが、これは、親指１０６を方向１６６ａにスライドすることにより行わ
れ、また方向４０４８ｂには、親指を方向１６６ｂにスライドすることにより行われる。
これは、その間親指がディスプレイ上のオブジェクトに接触し、あるいは指を差している
場合である。
【０１７４】
　　　図４０Ｈは、仮想環境４０２４ｅで、メニュー４０５０をブラウジングするための
装置４０２０を示す。メニュー４０５０は、オプション４０５２ａ－ｅの「ポップアップ
（pop-up menu）メニュー」である。これはセレクション１０３２を制御することにより
ブラウジングされる。環境４０２４ｈにおいて、セレクション１０３２を制御すること（
あるオプションから別のオプションへの選択を移動すること）は、親指１０６を装置４０
２０の表面１６４上でスライドすることにより行う。親指を方向１６６ａにスライドする
ことは、方向４０５４ａへ選択子を移動させ、親指を方向１６６ｂにスライドすることは
、方向４０５４ｂへ選択子を移動させる。選択的事項として、親指を表面１６４から離す
ことは、選択１０３２が行われるオプションを選択することを意味する（図４０Ｈにおい
て、オプション４０５２ｃにおける選択１０３２）。
【０１７５】
　　　図４０Ｉは、動作装置４０２０により相互作用する仮想環境４０２４ｉを示す。仮
想環境４０２４ｉは、タイムライン４０５８を含む。このタイムライン４０５８は、代表
的な選択子（例、選択子１０３２）として選択された事象４０６０を含む。タイムライン
４０５８は、インターフェースの時間のトラックであり、一方選択された事象４０６０は
、タイムラインにそったアクションである。これは、その環境との相互作用により選択さ
れる。例えば、タイムライン４０５８は、メディア・クリップ（media clip）のプレーバ
ック・トラック（playback track）である。別の構成として、タイムライン４０５８は、
一連の時系列であり、事象４０６０はこの選択された記録である。例えば、タイムライン
４０５８は、ドキュメントのバックアップ・アーカイブ（backup-archive）内の日付のリ
ストである。別の実施例においては、タイムライン４０５８は、相互作用セッションの間
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に実行された一連のアクション（動作）である。事象４０６０を方向４０６２ａ、ｂに動
かすことは、タイムライン４０５８上の瞬間の記録を選択するであり、これは、親指１０
６を装置４０２０の表面１６４上で方向１６６ａ、ｂにスライドすることである。例えば
、文章を編集する間、ユーザは、文書中で実行された前の動作（文書の編集の前段階）に
「トラック・バック(track-back)」できる。例えば、「アンドゥ（undo：取り消し）」機
能であり、これは親指を指装着入力装置の接触表面上である方向にスライドすることで行
う。更にユーザは、前に記録された動作に戻った後に「トラック・フォワード（track-fo
rward）」を行うこともできる。例えば、「リドゥ（redo：やり直し）」機能である。こ
れは、親指を表面上で反対方向にスライドすることで行う。
【０１７６】
　　　図４０Ｊは、仮想環境４０２４ｊを示す。この仮想環境４０２４ｉは、動作装置４
０２０と相互作用する。仮想環境４０２４ｉは、フォルダ・ツリー４０６６を有する。親
指１０６を装置の表面１６４上で方向１６６ａにスライドさせることは、高レベルのフォ
ルダに移行するものであり、これはウインドウ・インターフェース内のフォルダをブラウ
ジングする際の「アップ（up）」機能に類似する。
　　　図４０Ｋは、仮想環境４０２４ｋを示す。この仮想環境４０２４ｋは、動作装置４
０２０と相互作用する。仮想環境４０２４ｋは、「バック（back）」機能４０６８ａと「
フォワード（forward）」機能４０６８ｂとを有する。これは例えば、Ｗｅｂブラウザ内
のＷｅｂページの履歴（history）をブラウジングする為である。例えば、図４０ｉの仮
想環境４０２４ｉと同様に、「バック」機能をムービングすることは、親指１０６を装置
４０２０の表面１６４上である方向にスライドすることにより行う。「フォワード」機能
にムービングすることは、親指を反対方向にスライドすることにより行う。一実施例にお
いては、「バック」と「フォワード」の機能は、インターフェースの要素１０３０ａ－ｃ
の間の焦点４０７０を制御することである。図４０Ｋで、要素１０３０ｂ上の焦点４０７
０に示す。焦点４０７０は、ある時点で相互作用に利用できる要素をマークするか、ある
いは更なる相互作用を複数の要素環境において適用することを意味する。例えば、ウイン
ドウ・インターフェースにおいては、焦点４０７０は、常に相互作用をするアプリケーシ
ョン上にあり、かつその間は他のアプリケーションはオープンしたままである。
【０１７７】
　　　図４０Ａ－Ｋに記述する仮想環境においては、装置４０２０を制御することは、具
体的には親指１０６を接触表面１６４上でスライドすることで行うが、これはある状況に
対しコンテキスチュアル（contextual）である。この状況とは、指１０２がディスプレイ
に接触しているか、あるいはその指がディスプレイを指している状況である。例えば、上
記の機能は、親指１０６をスライドすることにより制御されるが、この制御は、親指が接
触したりあるいは親指が指したりするオブジェクト又は要素に対して行われる。より具体
的な実施例においては、環境４０２４ｉにおける「トラッキング・バック」と「トラッキ
ング・フォワード」は、親指をスライドすることに応じて行われるが、これは指１０２が
、タイムライン４０５８を表す要素或いは表示されたオブジェクトに接触しているあるい
は指した時のみである。別の構成として、装置を動作させることは、前に割り当てたオブ
ジェクト、要素あるいは機能に対応する。例えば、タイムライン４０５８は、親指をスラ
イドすることにより制御するよう割り当てられ、その結果、親指をスライドすることは選
択された事象４０６０を動かすことになるが、これは指１０２の位置に関係なく行われる
。他の実施例においては、環境４０２４ｃにおいて、オブジェクト１０１２ｃをオブジェ
クト１０１２ａ、ｂ’に分離することは、指１０２がオブジェクト１０１２ｃに接触ある
いは指している時のみ行われるが、オブジェクト１０１２ａ、ｂ’をオブジェクト１０１
２ｃに統合することは、指１０２の位置にかかわらず行うことができる。その理由は、分
離されたオブジェクトは、オブジェクト１０１２ｃから分離されている時のみ、親指のス
ライドに自動的に割り当てられるからである。選択的事項として、要素又は機能のオブジ
ェクトが装置に割り当てられた時には、それはディスプレイ４０２２上に表示されない。
更に別の構成として、装置を操作することは、インターフェースの目的物あるいは要素に
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対応する。このインターフェースの要素は、ある時点で選択され、例えば、共通のグラフ
ィックの動作システムにおいて、操作したシステムがフォーカスしているアプリケーショ
ンである。
【０１７８】
　　　図４０Ｌは、仮想環境４０２４ｌを示す。この仮想環境４０２４ｌ内で装置４０２
０は、上記の環境と同様に、あるいはタッチスクリーンの「圧力」相互作用（touch-scre
ens "pressure" interactions）に代わるものとして動作する。図４０Ｌにおいて、ディ
スプレイ４０２２は、感圧式のタッチスクリーンであり、このスクリーンにおいては、デ
ィスプレイに接触することにより、オブジェクト１０１２ｆを、スクリーン上に加えられ
た圧力に応じて、生成する。例えば、圧力が高いとオブジェクトが大きくなる。別の構成
として、ディスプレイ４０２２は、この感圧特徴を有しない。このディスプレイにおいて
は、親指１０６を装置４０２０の表面１６４上でスライドすることにより、オブジェクト
１０１２ｆの側面を指１０２の接触から形成するよう決定する。例えば、指１０２がディ
スプレイ４０２２に接触すると、デフォルト・サイズのオブジェクト１０１２ｆが生成さ
れる。すなわち指が接触した場所に表示される。指１０２の接触を保持しながら、親指を
方向１６６ａにスライドすることにより、方向４０７６ａに対応したオブジェクトのサイ
ズを大きくし、親指を方向１６６ｂにスライドさせると、方向４０７６ｂに応じてオブジ
ェクトのサイズを縮小する。これは、上記の感圧特徴にとって好ましいものであり、その
理由は、オブジェクトのサイズは両方の方向で制御することができ、すなわち増減させる
ことができるからである。感圧式のタッチスクリーンでは、スクリーン上により高い圧力
を加えると目的物の最終サイズとなる。
【０１７９】
　　　図４０Ｍにおいて、指装着入力装置４０８０は、感圧式の接触表面１６４を有する
。これは、図４０Ａ－Ｋに示した環境における相互作用に従って動作する。このような相
互作用においては、表面１６４にかかる圧力の程度は、方向４０８２ａ、ｂに対応し（方
向４０８２ａに大きな圧力がかかり、方向４０８２ｂには小さい圧力がかかる）、これは
方向１６６ａ、ｂのスライドとは別の構成となる。例えば、環境４０２４ｅには、親指が
装置４０８０の表面１６４を押し、圧力が平均値としてある所定量（圧力がない場合と装
置が感知できる最大な圧力の間）に達すると、オブジェクト１０１２に対しズーム機能が
、図４０Ｅに示すように開始し、強く押すとズームインし、弱く押すとズームアウトする
。選択的事項として、ズーム機能を終了させるためには、別の指でオブジェクトに触れる
。　　　他の実施例において、方向４０８２ａ、ｂ（圧力量として）を、方向１６６ａ、
ｂと共働して用いることもできる。例えば、環境４０２４ｇにおいて、親指が装置４０８
０の表面１６４を押し、親指を方向１６６ａ、ｂにスライドして、オブジェクト１０１２
を図４０Ｇに示すように回転させることもできる。スライドする間、表面に高い圧力をか
けると、方向４０８２ｂに応じて、オブジェクトがより速く回転する。
【０１８０】
　　　他の実施例においては、装置４０８０の表面１６４にかかる圧力を、タッチスクリ
ーンの接触検知特徴（touch sensing feature）を加えて、用いることができる。例えば
、ディスプレイ４０２２は、感圧式ではないタッチスクリーンである。このスクリーンに
指１０２を接触し同時に表面１６４に親指で圧力を加えることにより、入力が記録される
。この入力は、指の位置と表面にかかる圧力に応答する。例えば、環境４０２４ｌにおい
て、オブジェクト１０１２のサイズは、図４０Ｌに示すように、装置４０８０を装着する
指が、ディスプレイ４０２２に接触した時には、表面１６４にかかる圧力の量に対応する
。これは、指装着装置４０２０とは対照的である。
　　　同様な結果は、例えば、装置１９２０により達成できる。図１９Ｂに記載したよう
に、インターフェースを制御するのに装置を如何に用いるか図１９Ｃ、Ｄに記載したよう
に、ユーザがディスプレイ４０２２に装置１９２０を装着し指で接触し、デフォルト・サ
イズのオブジェクトを生成することもできる。装置１９２０の回転可能部分を一方向に傾
斜させ接触を保持することにより、オブジェクトのサイズを増加させ、反対方向に傾斜さ
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せることによりオブジェクトのサイズを縮小させることもできる。回転可能部分は、加わ
った圧力を開放されている時は、未傾斜位置に「スナップ・バック（snapped-back）」さ
れているので、回転可能部分を再度傾斜させることは、更にオブジェクトのサイズを増減
させる。
【０１８１】
　　　図４１Ａ、Ｂに、システム４１１０を示す。このシステム４１１０において、環境
はディスプレイ４０２２に表示され、これはディスプレイ３９２２と類似するが、システ
ムは、検知機構と処理機構に結合する。装置４１２０は、図４１Ｃに示す。装置４１２０
は、ディスプレイ表面４１２２とタッチ（接触）表面１６４とを有する。図４１Ｃは、裏
面１６４の反対側の表面４１２２を示す。図４１Ａ、Ｂにおいて、装置４１２０は、指１
０２に装着され、親指１０６で操作される。更に図４１Ａ、Ｂに示すように、ディスプレ
イ４０２２に接触する指１０２が示されている。そこに、オブジェクト１０１２ａが表示
されたり、あるいはオブジェクトが表示される場所を指す。オブジェクト１０１２ａは、
要素４１１２に対応する。この要素４１１２は、システムのインターフェースの要素であ
る。要素４１１２は、インターフェースの何れかの部分である。例えば、ファイルのフォ
ルダ、ファンクション・ツール、メニュー等である。オブジェクト１０１２ａは、視覚的
に要素４１１２を示す。装置４１２０上である操作を行うと、例えば、親指１０６を表面
１６４上でスライドさせると、操作は、システムに示され、オブジェクト１０１２ａが、
ディスプレイ４０２２（図４１Ａ）から表面４０２２にオブジェクト１０１２（図４１Ｂ
）として「移送（transferred）」される。別の構成として、操作は、装置を含まない。
例えば、指１０２がオブジェクト１０１２ａ上でダブル・クリックされる操作か、あるジ
ェスチャをオブジェクトに対して行う操作である。オブジェクト１０１２ｂは、オブジェ
クト１０１２ａの小型版であり、例えば、「サムネイル（thumbnail）」であり、あるい
は要素４１１２のオブジェクト１０１２ａの他の表示である。例えば、オブジェクト１０
１２ｂは、視覚的に意味のある「アイコン」である。例えば要素４１１２がオーディオ・
ファイルあるいはオーディオ・プレイングのアプリケーションの場合には、音符の記号で
ある。同一の実施例において、オブジェクト１０１２ａは、オーディオ・プレイングのフ
ァイルの視覚的なコントロール・デスクあるいは、オーディオ・ファイルを再生するアプ
リケーションのコントロール・デスクである。
【０１８２】
　　　一実施例において、ある種の操作は、装置４１２０の有無にかかわらず行うことが
できる。これはインターフェース要素４１１２を装置４１２０に、あるいは指１０２に割
り当てることのより行う。例えば、指１０２の動作に対応するような装置により制御でき
る。選択的事項として、オブジェクト１０１２ａは、要素４１１２に対応するが、割り当
てに加えて、表面４１２２にオブジェクト１０１２ｂ「移送される」。別の構成として、
オブジェクト１０１２ｃ（図４１Ｂ）は、割り当て操作に従って、例えば、表面４１２２
の上に表示されるオブジェクト１０１２ｂの代わりに、ディスプレイ４０２２上に表示さ
れる。
　　　一実施例において、インターフェース要素４１１２は、削除機能であり、オブジェ
クト１０１２ａ、ｂは、それぞれ大型のツールシンボルと小型のツールシンボルで、この
機能に対応する。従って、ある操作の実行後、オブジェクト１０１２ｂが、装置４１２０
の表面４１２２の上に表示されると、指１０２の接触あるいは指示が、ディスプレイ４０
２２との相互作用の一部として、削除機能を実行する。例えば、指が指したりあるいは接
触したオブジェクトを削除する。
【０１８３】
　　　他の実施例においては、インターフェース要素４１１２は、システム４１１０の音
量である。要素４１１２を装置４１２０に割り当てることは、オブジェクトの「移送」の
有無を問わず行われ、システムの音量を装置４１２０で制御する。例えば、指１０６を表
面１６４上で一方向にスライドすることにより音量を上げ、反対方向にスライドすること
により音量を下げる。
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【０１８４】
　　　他の実施例においては、インターフェース要素４１１２は、装置１３１０を用いた
システムのメディア・プレイングのアプリケーションである。アプリケーション全体が装
置１３１０に割り当てられるか、アプリケーションの一部が、装置の別の傾斜位置に割り
当てられ、その傾斜位置にある装置の回転部分１１２が、その位置に割り当てられた特定
の部材（アプリケーション）を制御する。具体的には、図２０Ａ－Ｃの装置１３１０と同
様に、傾斜位置４１４ａで回転部分を回転することにより、メディアの容量を制御し、傾
斜４１４ｂと４１４ｃで回転部分を回転させることにより、メディア・ファイルをブラウ
ジングしたり、プレー・バックあるいは「トラックキング（track）」する。
【０１８５】
　　　他の実施例におて、インターフェース要素４１１２は、進捗状況の機能である。例
えば、オブジェクト１０１２ａにより表される「ダウンロード」の機能であり、ダウンロ
ードの進捗バーである。指１０２が、バー（オブジェクト１０１２ａ）に接触すると、装
置４１２０を有さない割り当て操作として、バーはディスプレイ４０２２から消えて、オ
ブジェクト１０１２ｂが、装置４１２０の表面４１２２上に表れる。オブジェクト１０１
２ｂは、バーのより単純な形態であり、例えば、少数のピクセルの低解像度で表され、ダ
ウンロードの間、表面４１２２上でより簡単なバージョンが変化する（例、「フィル・ア
ップ（fills-up）」）。別な構成として、オブジェクト１０１２ｂは、進捗バーの別の視
覚的な表示であり、例えば、ある色の輝きの変化である。これにおいては、ダウンロード
が進行すると、表面４１１２上に表示された色が明るくなる。ダウンロードが完了すると
、色が点滅して、ユーザにフィード・バックする（知らせる）。
【０１８６】
　　　一実施例においては、ある操作は、装置４１２０の有無を問わず、オブジェクト１
０１２ｂを表面４１２２のディスプレイから取り除くか、要素４１１２を装置４１２０へ
の或いは指１０２への割り当てを終了する。例えば、「ダウンロード」機能の場合、ダウ
ンロードが完了すると、色が表面４１２２上で点滅し、指１０２がディスプレイ４０２２
上で「ダブル・クリック」して、ダウンロードされたコンテンツを「開き」、ディスプレ
イ４０２２上の機能によりダウンロードしたファイルを表示する。選択的事項として、オ
ブジェクト１０１２ｂは、ディスプレイ４０２２に、オブジェクト１０１２ａとして移管
される。これは、表面４１２２にオブジェクト１０１２ｂとして移管されるオブジェクト
１０１２ａと類似する。
【０１８７】
　　　他の実施例において、インターフェース装置４１２０は、システム４１１内の一般
的な「カット・アンド・ペースト（cut-paste）」機能用に使用される。このシステムに
おいては、インターフェース要素４１１２を装置４１２０にある操作により割り当てるこ
とにより行う。オブジェクト１０１２ａが「切り取られ」、一時的に表面４１２２上にオ
ブジェクト１０１２ｂとして表れる。更なる操作は、オブジェクト１０１２ａ（要素４１
１２）を、別の場所に「ペースト」する。例えば、指１０２が更なる操作の間、指す場所
にペーストされる。より具体的には、インターフェース要素４１１２は、ファイルであり
、例えばイメージファイルであり、オブジェクト１０１２ａは、ディスプレイ４０２２上
に表示されたイメージである。ディスプレイにイメージが表示される場所を指１０２で接
触し、親指１０６を表面１６４上でスライドすることにより、イメージ（オブジェクト１
０１２ａ）がディスプレイ４０２２から消え、ファイル（要素４１１２）のアイコン（オ
ブジェクト１０１２ｂ）が、ディスプレイ４１２２上に表れる。指１０２でディスプレイ
上の別の場所でダブル・クリックすると、そこでイメージが表示され、イメージはそこに
再度表れ、アイコンが表面４１２２から消える。別の構成として、アイコンが表面上に依
然として表示され、２回ダブル・クリックすると、ディスプレイ４０２２上にイメージの
第２コピーが表示される。
【０１８８】
　　　一実施例において、ディスプレイ上の位置は、システム４１１０のメモリ・ユニッ
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ト４１１６の位置に対応する。その結果、上記の「カット・アンド・ペースト」機能と、
及びそれに類似する機能は、メモリ位置に対応する要素４１１２を、カットし、ペースト
し、コピーし、削除し、移動させたりすることに対応する。例えば、オブジェクト１０１
２ａをディスプレイ４０２２上からカット・アンド・ペーストしてある場所に移すことは
、要素４１１２をユニット４１１６上の位置に対しカット・アンド・ペーストすることで
ある。
　　　一実施例において、装置４１２０は、上記の機能に加えて、メモリ・ユニット１４
６を有する。要素４１１２は、メモリ・ユニット１４６にコピーされたり、そこから移動
したり、またメモリ・ユニット１４６から削除されたりする。従ってメモリ・ユニット１
４６は、共通のインターフェース上の「クリップボード」バッファとして機能する。選択
的事項として、要素４１１２は、メモリ・ユニット１４６上で、操作される、例えば圧縮
される。更に要素４１１２は、メモリ・ユニット１４６内に記憶されたり、他のシステム
にコピーしたり、移動されたりする。
【０１８９】
　　　一実施例において、インターフェース要素あるいはインターフェース要素の情報は
、システム４１１０から離れた場所にある装置４１２０で制御される。例えば、図１Ｇの
装置１１０ｅのメモリ・ユニット１４６と同様に、インターフェース要素は、メディア・
ファイルであり、装置４１２０は、メモリ・ユニット１４６に加えて、プロセッサとメデ
ィア・プレイング・アプリケーションを有する。かくしてメディア・ファイルが、メモリ
・ユニット１４６にシステム４１１０と相互作用することにより、コピーされ、出力装置
と通信する装置４１２０で再生され、これはシステム４１１０と相互作用しない時でも行
われる。
【０１９０】
　　　図４１Ｅ、Ｆにおいて、装置４１２０を用いて、カーソル４１１４をオブジェクト
１０１２ｂとして、表面４１２２上に表示する。これは、ＧＵＩ内の機能と操作に対応す
る外観を変えるマウス・カーソルに類似する。カーソル４１１４は、ある操作に応じて変
化する。例えば、要素４１１２は、機能ツールであり、「選択」機能ツールであり、オブ
ジェクト１０１２ａは、ツールを駆動するボタンである。カーソル４１１４が、装置の表
面４１２２上に表示され、指１０２がディスプレイ４０２２上のオブジェクト１０１２ａ
を押すと、カーソル４１１４は別のカーソル（手のシンボルとしてのカーソル４１１４’
）に変化し、オブジェクト１０１２ａは「プレス」ボタン（図４１Ｆのオブジェクト１０
１２ｄ）に変わる。指１０２がディスプレイ４０２２上のオブジェクトを押すと、そのオ
ブジェクトを選択する。例えば、それらをコピーする。別の構成として、カーソル４１１
４を表面４１２２上に表示し、装置４１２０又は指１０２を含んでいないシステム４１１
０の操作に応じて自動的に変化してもよい。例えば、カーソル４１１４は、矢印カーソル
であり、システム４１１０のあるプロセス、例えばファイルの圧縮が進行中の場合には、
カーソルの形状は、矢印から砂時計あるいは他の「待機」シンボルに変化する。
【０１９１】
　　　図４１Ｇは、オブジェクト１０１２ｄ－ｆとメニュー４０５０を表示するディスプ
レイ４０２２を示す。同図において、メニュー４０５０は、オブジェクト１０１２ｄ－ｆ
を並んで有する。上記したように、オブジェクト１０１２ｄ－ｆのあらゆる数及びあらゆ
る組み合わせが、装置４１２０のディスプレイ表面４１２２に「移送される」。別の構成
として、あらゆる数のインターフェース要素のあらゆる組み合わせも、装置４１２０にそ
して要素４１１２に割り当てることができる。複数の要素が装置に割り当てられると、装
置の操作に対応して及び指１０２の動きに対応して、１つの要素を選択することは、装置
を動作することにより行われる。例えば、親指１０６を装置４１２０の表面１６４上でス
ライドすることは、要素間のブラウジング又は表面４１１２上に表示されたオブジェクト
１０１２ｄ－ｆの間のブラウジングである。
【０１９２】
　　　図４１Ｈにおいて、本発明の指装着入力装置４１３０は、視覚出力機構１４２と２
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個のトラック（トラック２１８ａ、ｂ）を有する。このトラック２１８ａ、ｂ上を回転部
分１１２（固定部分１１４に搭載された透明な部分として示す）が回転する。これは何れ
かのトラックの部分に回転部分を傾斜することにより行う。オブジェクト１０１２ｄ－ｆ
は、ディスプレイ４０２２から「移送され」、機構１４２で表示される。１つのオブジェ
クト１０１２のみが、ある時点で機構により表示される。従って、複数のオブジェクト１
０１２に対応する要素を複数の装置に割り当てることができる。トラック２１８ａ上を回
転部分１１２を回転させることにより、装置のユーザは要素をブラウジングすることがで
き、その間にあらゆる数の要素がある時点で選択されると、それに対応するオブジェクト
１０１２がその時点で機構１４２により表示される。これは機構１４２により表示される
オブジェクト１０１２ｅで、この場合はオブジェクト１０１２ｆに対応する要素が選択さ
れる。選択的事項として、トラック２１８ｂ上を回転部分１１２を回転させることにより
他の操作を実行させることができる。具体的には、選択された要素に対応する操作を行う
ことができる。例えば、オブジェクト１０１２ｄがオーディオ・ファイルの再生トラック
に対応し、オブジェクト１０１２ｄが音量に対応する場合には、オブジェクト１０１２ｄ
が機構１４２により表示される（これはトラック２１８ａ上を回転部分１１２をオブジェ
クト１０１２ｄが表れるまで回転することにより行う）と、トラック２１８ｂ上を回転部
分１１２を回転させることは、再生を制御するためであり、オブジェクト１０１２ｅが表
示される時には、トラック２１８ｂ上を回転部分１１２を回転させることは、音量を制御
することである。
【０１９３】
　　　図４１Ｉにおいて、本発明の指装着入力装置４１４０は、装置４１２０に類似する
。この装置４１４０においては、接触表面１６４が表示表面として示されている。これは
装置２３１０（図２３Ａ－Ｃ）と装置２７１０（特に図２７Ｃ）で説明した双方向のディ
スプレイ機構を実施する。図４１Ｉにおいて、表面１６４は、オブジェクト１０１２ｄ－
ｆを表示する。このオブジェクト１０１２ｄ－ｆは、ディスプレイ４０２２から「移送さ
れた」ものである。一実施例において、オブジェクト１０１２に対応する要素が、装置４
１４０に割り当てられると、オブジェクト１０１２が表示される表面１６４（図２１Ｂ，
２１Ｃの装置２１２０の位置１５４ａ－ｃとして機能するオブジェクト１０１２ｄ－ｆ）
に接触することにより、そのオブジェクト１０１２に対応する要素が利用される。例えば
、オブジェクト１０１２ｄは「削除」機能に対応し、オブジェクト１０１２ｅはファイル
に対応する場合、親指が、表面１６４具体的にはオブジェクト１０１２ｄが表示される場
所を押すと、装置４１４０を装着する指が動作すると、例えば、ディスプレイ４０２２上
に表示されたオブジェクト１０１２に向けて「ポインティング」動作すると、削除される
。親指が表面１６４特にオブジェクト１０１２でが表示される部分を押すと、上記のファ
イルに対応する指の動きが、指がディスプレイ４０２２上の「ごみ箱（trash-can）」記
号に接触した場合には、ファイルは、装置４１４０のメモリ・ユニットから削除され、あ
るいは指がディスプレイ４０２２上に接触した場合には、ファイルがそのフォルダにコピ
ーされる。
【０１９４】
　　　スライド操作（指を表面１６４上でスライドさせること）は、「移送された」オブ
ジェクト１０１２と共に用いられる。例えば、要素間の方向をオブジェクト１０１２に割
り当て、あるいは要素が割り当てられた順番の場合、これらはインターフェースに関連す
る。例えば図４１Ｊに示すように、「輝度を増加させる」機能と「輝度を減少させる」機
能（白い四角と黒い四角に対応しオブジェクト１０１２ｇ、ｈである）と、ストローク機
能（オブジェクト１０１２ｉである鉛筆記号）が、装置４１４０’に割り当てられる。図
３９Ａのシステム３９１０と同様に、ユーザは、オブジェクト１０１２ｉ上で接触しその
接触を保持し、装置を装着した指で動きを実行し、ストロークを引くことができる。接触
を開放すると、オブジェクト１０１２ｇに接触し、この接触をオブジェクト１０１２ｉま
でスライドさせることにより、ストローク（線）の輝度が増加する。ユーザはこの動作を
繰り返してストロークの輝度を更に増加させることができる。同様に、オブジェクト１０
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１２ｈに接触し、オブジェクト１０１２ｉへの接触をスライドすることにより、ストロー
クの輝度が減少する。別の構成として、表面１６４は、オブジェクト１０１２ｇ、ｉのみ
を表示する。接触をオブジェクト１０１２ｇからオブジェクト１０１２ｉにスライドさせ
ることにより、ストロークの輝度が増加し、接触をオブジェクト１０１２ｉからオブジェ
クト１０１２ｇに（反対方向に）スライドさせることにより、ストロークの輝度が減少す
る。
【０１９５】
　　　一実施例において、ディスプレイ間の複数のオブジェクト１０１２の「移送」又は
、複数の要素を本発明の装置に割り当てることは、ある順番で行われる。その結果オブジ
ェクト１０１２又は要素が、その順でブラウジングされる。例えば、オブジェクト１０１
２ｄ－ｆは、本発明の指装着入力装置上でオブジェクト１０１２ｄ、次にオブジェクト１
０１２ｅ、最後にオブジェクト１０１２ｆとなる順番で「移送される」。これは、この移
送は、最初にオブジェクト１０１２ｄで、次にオブジェクト１０１２ｅ、最後にオブジェ
クト１０１２ｆとなるよう「移送すること」により行われる。従って、オブジェクトでの
間のブラウジング又はそれに対応する要素のブラウジングも同じ順番で行われる。別の構
成として、目的物は装置上でその順番で表示される。
　　　同様に、複数のオブジェクトからなるグループ、例えば、オブジェクト１０１２ｄ
－ｆ’のグループとしてのメニュー４０５０は、装置上に表示するために「移送される」
。そのメニュー内のオブジェクト１０１２に対応する要素も装置に割り当てられる。従っ
てグループ（例、メニュー４０５０）内のオブジェクト１０１２が割り当てられ、グルー
プ内でその順番でブラウジングされ、かつメニュー４０５０内の全てのオブジェクト１０
１２は、ディスプレイ４０２２上に表示される。本発明のある装置において、１個のオブ
ジェクトのみがある時点で表示され、他のオブジェクト１０１２は、上記の順番でオブジ
ェクト間をブラウジングすることにより、表示される。
【０１９６】
　　　図４１Ｋは、システム４１１０’を示す。このシステムにおいて、各装置４１２０
ａ－ｃ（複数の装置４１２０）が別々の指に装着されている。各オブジェクト１０１２ｇ
－ｉ（斜線の丸と、白丸と、黒丸）が、各装置４１２０ａ－ｃにそれぞれ表示される。各
オブジェクトは、別のカラー・スウォッチ（color swatch：色見本帳）に別の要素として
対応する。従って、各カラー・スウォッチは、各装置に割り当てられる。具体的には、デ
ィスプレイ４０２２上の各指の接触動作に割り当てられる。一実施例におて、各指は、シ
ステム４１１０’との相互作用の一部として、ある動作を実行する。例えば、ディスプレ
イ４０２２に接触を維持しながら、ある動作を行うと、反応は、カラー・スウォッチに対
応し、指に装着した装置に割り当てられる。例えば、図４１Ｋに示すような、各指がディ
スプレイ４０２２上での接触動作を実行すると、この動作のパスが検知され、ストローク
としてトレースされる（指装着入力装置４１２０ａに対しストローク４１１８ａが、指装
着入力装置４１２０ｂに対してはストローク４１１８ｂが、指装着入力装置４１２０ｃに
対してはストローク４１１８ｃが示される）。これは図３９Ａのシステム３９１０と同様
である。
【０１９７】
　　　様々な指装着の間の区別（例えば、タッチスクリーン上の各指のタッチの間の区別
）は、ここに開示した機構により達成できる。例えば、図３６Ａ－Ｄの装置３６１０とシ
ステム３６３０に対しては照射機構３６１６、図３６Ｅのシステム３６４０に対しては投
射機構３４２０である。他の実施例においては、図３５Ｅ、３５Ｆのシステム３５３０に
対して送信機３５１２あるいは装置３５３４を具備したトランスポンダ機構３５２４を用
いて同様の結果（指の間を区別すること）が得られる。これはどの装置が接触している指
に装着されたかを装置からの受信出力（フィールド３５２０、送信３５４４あるいはフィ
ールド３５３６に対する影響）を検出することにより行うことができる。
【０１９８】
　　　一実施例において、オブジェクトと要素に対して上記したことは、タイム・シーケ



(62) JP 2010-537302 A 2010.12.2

10

20

30

40

50

ンス、一連のステージあるいは事象に対しても、当て嵌まる。特定の時点、ステージある
いは事象が、割り当てられる。これは、例えば、図４１Ｉの仮想環境４０２４ｉについて
記載したのと同様である。タイムライン４０５８は、前に割り当てられた事象（例えば、
相互作用セッションの間の特定のステージ）からなり、本発明の指装着入力装置を用いて
前に割り当てられた事象をブラウジングすることができる。例えば、相互作用セッション
の前のステージに「戻る」ことができる。一実施例において、ユーザは、スクリーン上の
ビデオ・クリックをウォッチングして、指装着入力装置の接触表面上で「ダブル・クリッ
ク」して、ビデオ・クリックの現在のフレームあるいはシーンを「アンカー」する（表面
が「タップ」された場合）。これは、クリップを、特定のフレーム又はシーンに後から巻
き戻すためである。他の実施例におては、ユーザにより行われるアクションは、「アンド
ゥ」機能用のシーケンス内で登録することもできる。ユーザは、指装着入力装置を動作し
て、シーケンスの前のステージにスクロール・バックすることもできる。同様な実施例に
おいては、ユーザを作業プロセスの間、あるステージを「タグ」して、後で再度呼び出す
こともできる。
【０１９９】
　　　一実施例において、指装着入力装置のディスプレイは、相互作用の視覚フィードバ
ック用に用いられる。これは、インターフェースの発生に応答して、あるいはシステムと
の相互作用に応答して、行われる。一実施例において、ユーザは、タッチスクリーン上で
表示されたオブジェクトと相互作用することもできる。ここでは、あるオブジェクトは、
相互作用に限定されたものである。従って、制限されたオブジェクトを、装置を装着した
指で接触すると、装置上で点滅した赤色のディスプレイが表れて、これは制限を表示する
フィードバックとして表れる。他の実施例において、ユーザは、タッチスクリーンと相互
作用することにより、ゲームをすることができる。装置を装着した指をスクリーン上でス
ライドし、スクリーンの実際の寸法に対応するディスプレイ上で、あるボーダを超えては
ならない。従って、指が境界に近づくと（スクリーン上で表示された境界の方向にスクリ
ーン上で移動すると）、赤い表示がより速く点滅する。
【０２００】
　　　図４２は、本発明の指装着入力装置の回転位置と回転方向と回転速度を検出する方
法のフローチャートを表す。この指のカーブは、装置が装着される指の表面の全部あるい
は部分的な周囲を言う（図１Ｂのカーブ１２６を参照のこと）。ステップ４２１２で、セ
ンサが装置を装着した指のカーブ全体を走査する。センサは、指の表面の方向を向いてい
る。センサは、指のカーブに沿った様々な部分を区別できる如何なるセンサであってもよ
い。これは、例えば、指のカーブに沿ったパターン又はカーブの各部分の個別の特徴を検
知することにより行う。センサは、指紋の認識に適合した如何なるセンサでもよい（指の
カーブは、指の先端の指紋に類似する表面の割れのパターンも表す）。センサは、各回転
位置における指のカーブの異なる部分を検知する。従って、カーブの検知された異なる部
分は、装置の異なる回転位置に対応する。走査は、装置を検知操作の間、カーブに沿って
回転させることにより行う。その結果、センサはカーブの全ての部分を順次検知する。こ
れは、指紋の走査と類似する。すなわちセンサの開口が指の先端の各部分を検知し、指を
動かすことにより先端全体を検知する（特許文献３０）。ステップ４２１４において、ス
テップ４２１２の走査の結果を処理する。例えば、走査の間、センサからの信号は、これ
はカーブの様々な部分に対応するが、プロセッサに送られる。ステップ４２１４での間、
認識機能にステップ４２１６でアクセスする。例えば、走査は認識アルゴリズムに従って
処理される。ステップ４２１８において、ステップ４２１４からの処理された結果を特徴
検出の基準値として記憶する。例えば、カーブの各部分のシーケンスのマップ（図１Ｄの
マップ１２６ｂ）、あるいはカーブのパターン全体のシーケンスのマップが、メモリ・ユ
ニットに送られ更に処理される。ステップ４２２０において、指のカーブの一部分（これ
はステップ４２１２でスキャンされた）が検知される。ステップ４２１２－４２１８の後
、装置はステップ４２２０からスタートして後で処理される。例えば、ステップ４２１２
－４２１８を実行した後、装置は指のカーブの周囲の位置に回転する。そこでそれに対応
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して装置のセンサが、カーブの一面に面し、それをステップ４２２０で検知する。ステッ
プ４２２２において、ステップ４２２０における検知結果を処理する。ステップ４２２２
の処理の間、認識機構にステップ４２２４でアクセスする。これはステップ４２１６と同
一の処理である。ステップ４２２６において、ステップ４２１８からの結果（記憶された
基準値）にアクセスし、ステップ４２２０で検知された指カーブに沿った部分の位置を検
知する。これは、例えば、全ての部分を認識することにより行い、かくして部分のシーケ
ンスのその位置を確保する。アクセスがステップ４２２２の処理の間に行われる。例えば
、センサからの信号（ステップ４２２０）が、直接基準値と比較される。ステップ４２２
８において、装置の回転位置の検出が達成される。この検出は、検知された部分のカーブ
上の位置に対応する。装置の各回転位置において、センサはカーブの様々な部分を検知す
るために、カーブに沿った部分のシーケンスから得られた部分の認識あるいはロケーショ
ンが、回転位置の検出に役立つ。
【０２０１】
　　　一方法において、ステップ４２２０－４２２８は、複数回実行される。その結果、
回転位置の複数回の検知がステップ４２３０で処理される。複数の位置の検知を処理する
ことにより、装置の回転方向の検知（すなわち方向情報あるいは相対移動）が、ステップ
４２３２で達成できる。
　　　一実施例においては、回転速度の検出がステップ４２３４で行われる。例えば、ス
テップ４２２０－４２２８の複数回の実行の間、検出された部分の間の距離は、タイム・
インターバル（一定時間毎に）で検知が行われる場合は、上記の部分の位置を検出し、そ
の間、一定時間で移動距離を割ることにより、回転速度が得られる。
　　　別の方法として、上記のセンサは、指の様々な特徴あるいは反応を検知する。例え
ば、表皮層の検知であり、これは指のカーブの検知とは別に行われる。この特徴は、パタ
ーンあるいはカーブの様々な部分の間の差を表し、反応の場合には、指に装着した装置を
指の周りに回転させると、様々な反応が指装着入力装置の様々な回転位置に対し検知され
る。例えば、生体反応（physiological reations）が検知される。
【０２０２】
　　　図４３は、指又は腕の相互作用の間、指装着入力装置を用いる方法のフローチャー
トである。ステップ４３１２において、装置を装着した腕あるいは指を検知する。この検
知作業は、従来公知の検知作業であり、例えば、視覚検知（腕又は指の目による画像の捕
獲）、又は電子検知（図３５Ｄ－Ｆの装置３５３４による接触検知又は近接性検知）であ
る。
　　　一方法において、ステップ４３１４で、指又は手のジェスチャを認識する（特許文
献３１－３４）。一方法において、ジェスチャは、静的なジェスチャ、例えば、腕が行う
「ポインティング（指さし）」・ジェスチャあるいはサインであり、この場合、ジェスチ
ャは、指又は腕の検知により得られる（ステップ４３１２）。一方法において、ジェスチ
ャは、モーション（動き）・ジェスチャである。例えば、「スクラブ（引っ掻く）」・ジ
ェスチャあるいは共通の「ダブル・クリック」動作（特許文献３５）であり、この場合、
指又は腕の検知（ステップ４３１６）は、ジェスチャを認識するために必要である。ジェ
スチャの認識には、ジェスチャのあらゆる数の様々なパラメータが含まれる。例えば、動
的ジェスチャの方向（「ポインティング」・ジェスチャの指差す方向）、又は速度を含む
。
【０２０３】
　　　一方法において、ステップ４３１６で、指又は腕の位置又は動きは、検知結果（ス
テップ４３１２）から得られる。この位置は、例えば、タッチパッドあるいはタッチスク
リーン上の接触位置の座標軸である。別の構成として、この位置は、検知可能な場所、例
えば、相互作用に検知された空間環境内の場所である。「動き」は、一連の位置の連続で
ある。この一連の位置が、パスを形成し、これは、動きが如何にパスを形成するかに類似
する。従って、動きに関する基準は一連の位置を同様に記述する。例えば、動きの検知を
参照することは、パスを形成する一連の位置の検知を記述することである。ある実施例に
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おいては、ステップ４３１６における指の動きを検知することは、ステップ４３１２、４
３１６の複数回の実行として記述できる。これにより、複数の位置（の続き）が検知され
る。
【０２０４】
　　　位置又は動きの検知は、従来公知の複数の機構により行うことができる。例えば、
検知（ステップ４３１２）が視覚的な場合には、指の位置の視覚的評価であり、検知（ス
テップ４３１２）が加速度装置（指装着入力装置を装着した指に取り付けられる）により
行われる場合には、手の動きの機械的検知である。例えば、ユーザは、タッチパッドにあ
る指で接触しそれをタッチパッド上で水平方向にスライドさせる（すなわち、指を接触し
ながら動かす）ことができる。この場合、スライド中の指の位置は、タッチパッドにより
検出され、水平方向の動きは位置の複数の検知結果を処理することによって得られる。他
の例において、ユーザは、腕にあるいは手で動き検知装置を装着（特許文献３６）すると
、その間に腕を動かすことにより、その動きはステップ４３１６で検知される。この場合
、ステップ４３１６での腕の検知は、腕の動きを直接検知することになる。
【０２０５】
　　　他の方法において、装置を装着した腕／指又は腕／指の位置、又はその動き検知は
、装置の位置又は動きの検知により行うことができる（ステップ４３２４）。
　　　ステップ４３２２において、装置の出力を検知する。この出力は、装置の使用又は
状態の表示を含み、これはステップ４３１８で示される。別の構成として、出力は、装置
のメモリから抽出された情報を含む（ステップ４３２０）。情報と指示は、ステップ４３
３６で出力を検知する（ステップ４３２２）ことにより得られる。
【０２０６】
　　　一方法において、ステップ４３２４で、装置の位置と動きを装置の出力検出（ステ
ップ４３２２）で検出する。例えば、装置からの信号（あるいは伝送）を検知して、指示
又は情報を得て、装置と検知機構（受信機）との距離を評価すなわち測定する。他の実施
例において、装置の視覚的出力機構からの視覚出力を、カメラがイメージとして捕獲（ス
テップ４３２２）し、そのイメージを、装置の位置を検出するために処理する（ステップ
４３２４）。例えば、装置とカメラとの間の距離を測定し、出力は画像を処理することに
より得られた（ステップ４３３６）情報又は指示を含む（例えば、装置から出力された色
を、回転可能部分の回転位置の指示として認識する）。ある方法において、ステップ４３
１６で記載したように、装置の位置又は動きの検出（ステップ４３２４）は、装置を装着
している指又は手の位置又は動きの検出である（特許文献３７）。装置の位置と動きは、
指と手の位置と動きと同じであるため（具体的には、ある種の相互作用に対しては、位置
又は動きの検出の高解像度、あるいは高精度は必要としない）、装置の位置と動きの検出
は、ステップ４３１６（指又は手の位置と動きの検出）を容易にする。
【０２０７】
　　　一方法において、装置は、装置を装着している指又は手の動きに対し同時に操作さ
れる、あるいは指又は装置のジェスチャと同時に操作される。図３９Ａ－Ｃのシステム３
９１０で説明したのと同様に、装置を装着している指は、ある動きにおいてディスプレイ
に沿って動き、親指が装置の接触表面上をタッチするあるいはスライドする。別の構成と
して、装置は、動き又はジェスチャを行う前後に操作してもよい。例えば、装置は、指の
相互作用の前にある状態に設定するか、あるいはその後に、ユーザが指のジェスチャを実
行（装置はその状態のままで）してもよい。
【０２０８】
　　　ステップ４３２６において、装置のメモリからの情報、又は装置の使用又は状態の
指示（ステップ４３３６で得られる）は、手又は指、又は装置の位置又は動きの検出に応
じて、「コンテキスチュアルに」処理される。あるいは認識された手又は指のジェスチャ
に応じて、あるいはそれらの組み合わせで処理される。別の構成として、手、指、装置の
動き、又は手又は指により認識されたジェスチャは、ステップ４３２６で、検出された装
置の出力（ステップ４３２２）から得られた情報又は指示（ステップ４３３６）とコンテ
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キスチュアルに処理される。従って、装置からの情報又は指示は、ステップ４３１４、４
３１６、４３２４からの結果の組み合わせに、コンテキスチュアルに応じて処理され、あ
るいはステップ４３２８からの結果に応じても処理される。ある方法において、「コンテ
キスチュアル」とは、処理操作（例、ステップ４３２６）において共通の変数あるいは対
応する変数を有することを意味する。例えば、ステップ４３２６における処理は、２つの
変数を有する。これら２つの変数は、一緒に計算される。一方は装置からの指示で決定さ
れ、他方は装置を装着している腕の認識されたジェスチャにより決定される。一方法にお
いて、「コンテキスチュアル」とは、ステップ４３１４、４３１６、４３２４の何れかの
結果を処理するためのコンテキストを設定するステップ４３３６の結果を意味し、あるい
はその逆（ステップ４３１４、４３１６、４３２４の何れかの結果がステップ４３３６の
結果のコンテキストを設定する）を意味する。例えば、装置の状態（ステップ４３３６）
の得られた指示は、インターフェースに対し、モード（例、コンテキスト）を設定し、更
なる装置を装着した指の位置の更なる検知は、そのモードに応じて処理される。類似した
例で、ステップ４３１４で認識されたジェスチャは、入力として登録され、この入力は、
装置の出力がステップ４３２２で検出するまで記憶されている。出力の検出が行われると
、それは入力として登録され（例えば、検出された出力から得られ指示を得るために）、
そして両方の入力が、同一の手順でステップ４３２６で処理される。
【０２０９】
　　　ステップ４３３０において、操作は、ステップ４３２６の処理の結果として行われ
る。従ってこの操作は、指装着入力装置からの出力と指又は手の位置又は動き又はジェス
チャ（装置の位置又は動き）に対応する。一実施例において、装置からの出力が一旦検出
されると（ステップ４３２２）、例えば、装置の状態を示す信号が送信され検知されると
、出力は、装置から、装置の状態が変更するまで、送られない。この状態の表示はステッ
プ４３３６で得られ、ステップ４３２６の最初の実行で処理されて、ジェスチャを処理す
るコンテキストを登録する。このコンテキストは、特殊なコマンドとして、ジェスチャを
解釈するコマンド・スキームである。これは、同一のジェスチャが別のコマンドとして解
釈されるような、他のコマンド・スキーム（装置の他の状態）とは対照的である。装置が
ステップ４３２２で検出した状態にある間、ユーザは、ジェスチャを実行し、これはステ
ップ４３１４で認識される。認識されたジェスチャは、装置の状態により設定されたコマ
ンド・スキームに対応して、ステップ４３２６の更なる実行で処理される（各ジェスチャ
は、各実行内にある）。処理の結果は、装置からの指示とジェスチャの両方により決定さ
れるコマンド（ステップ４３３０で行われる操作）である。特別な場合においては、装置
の回転部分がある方向に回転している間、「ポインティング」・ジェスチャを実行するこ
とは、表示されたオブジェクトのサイズを増加することである（ステップ４３３０で実行
される代表的な操作）。セクションを反対方向に回転させながら同一のジェスチャを実行
することは、表示されたオブジェクトのサイズを減少させることである（ステップ４３３
０で行われる別の操作）。従って認識された「ポインティング」・ジェスチャは、ステッ
プ４３２６では異なったふうに処理され、この差が装置の状態により設定されるコンテキ
ストである（ステップ４３３６の異なる結果としての）。
【０２１０】
　　　ある方法において、ステップ４３３０に関連する情報あるいはコンテキスチュアル
・プロセス（ステップ４３２６）に関連する情報は、ステップ４３２８で得られる。情報
は、相互作用に関連するものである。例えば、ユーザは、あるインターフェースの相互作
用のために、ジェスチャを行いながら指装着入力装置を操作する。インターフェースのモ
ードは、例えばそのアプリケーションは相互作用の間の「フォーカシ」であるが、これは
相互作用に関連し、かくしてモード情報は、ステップ４３２８で得られる。
　　　ある方法において、関連情報は、ステップ４３３２でインターフェースの要素を指
装着入力装置に割り当てることにより得られる（ステップ４３２８）。これに関しては図
４５を参照のこと。装置に割り当てられたインターフェースの要素の情報である関連情報
は、ステップ４３２６でコンテキスチュアルに処理される。これは上記のコンテキスチュ
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アル・プロセスと同じである。例えば、インターフェースの要素は、ステップ４３３２で
装置のある状態に割り当てられる（方法４５１０のステップ４５２８を参照のこと）。こ
のような場合、検知された装置の出力（ステップ４３２２）からのその状態の指示を得る
こと（ステップ４３３６）は、その状態に割り当てられた要素内のコンテキスチュアルな
プロセス（ステップ４３２６）を促し、これは指又は手の位置又は動き又はジェスチャの
更なる処理のためのコンテキストを設定する。
【０２１１】
　　　ある方法において、関連情報は、上記したステップ４３１２、４３１６、４３２２
、４３２４以外の検知あるいは検出プロセスから得られる（ステップ４３２８）。この更
なる検出あるいは検知は、ステップ４３３４で実行される。例えば、装置を装着した指が
、リアル・アイテム（図３８Ｄのリアル・アイテム３８６６）を指す。このアイテムは、
指が何を指しているかに関する関連情報を得る（ステップ４３２８）ために捕獲される（
すなわち、ステップ４３３４で視覚的に検知される）。別の実施例において、ユーザは、
システムと相互作用する。このシステムは視覚認識機構と受信機とを有する。ジェスチャ
を実行し指装着入力装置を操作することにより、ユーザは、操作（ステップ４３３０）を
実行するようシステムに対し指示する。この操作は、ステップ４３１２で検知されステッ
プ４３１４で認識されたジェスチャに応答し、装置からの指示に応答する。この操作は、
得られた関連情報（ステップ４３２８）に対応する。例えば、ユーザがシステム内にログ
インしたプロファイルの情報に対応する。更にコマンドは、他の検知動作と認識動作（ス
テップ４３３４）の情報に対応する。例えば、生体検知とユーザのＩＤが、顔の特徴を検
知することで認識される場合には、そのユーザの視覚的な生体認証を認識する。更なる実
施例において、ユーザは、指装着入力装置を操作し、リモートコントロールを操作する。
ユーザは、指装着入力装置をある状態に設定し、その後装置を装着した手でジェスチャを
行い、別の手でリモートコントロールを操作することもできる。装置の状態（ステップ４
３１８で指示され、ステップ４３２２で装置出力として検知されたもの）と、ジェスチャ
とリモートコントロールからの出力（ステップ４３３４で検知された）は、全て特定の相
互作用に対する関連情報である。更なる実施例において、ユーザは複数の指装着入力装置
を操作し、各装置からの出力は相互作用に関連する。
【０２１２】
　　　図４３の指装着入力装置は、装置の位置又は動きの検出、又は装置を装着した指又
は腕の位置又は動きを検出し、更に装置の使用又は状態の情報又は指示を検出するのに用
いられる。例えば、システムのカメラがイメージを捕獲すると（検知操作として）、その
イメージを用いて、装置からの情報と状態の指示とそのイメージを捕獲した時の装置を装
着した指の位置に関する情報を獲得する。他の実施例として、装置を指に装着した使用者
は、この装置をあるメッセージを出力できるよう設定することもできる。これは指の手で
もって「こんにちは（hello）」というジェスチャ（例えば、掌を前後に振る）を実行し
ながら行う。あるメッセージは、ＩＤコードを含む。このＩＤコードは、装置のメモリ・
ユニットから抽出されたものである（ステップ４３２０）。ＩＤコードの検出に加えて、
装置からの同一の出力（無線周波数信号）が、装置の動きの検出を行い（ステップ４３２
４）、その後に手の動きの検出を行い（ステップ４３１６）、その結果「こんにちは（he
llo）」という動作を認識する（ステップ４３１４）。この認識が行われると、ジェスチ
ャをＩＤコードの検出と共に処理する。従って、ステップ４３３０における「こんにちは
（hello）」ジェスチャを、ログイン・コマンドとして解釈することによるログイン操作
となる。具体的には、個人的ユーザ・プロファイルに対してのログイン・プロファイルと
なり、これはデータの出力からユーザを認定することによりアクセスできる。同様な実施
例において、ネットワークにおけるセキュリティ認証情報は、関連する情報として（ステ
ップ４３２８で)、更にユーザがプロファイルへのログインを認証されているか否かによ
りログインを実行するプロセスを行う（ステップ４３２６）。別の例において、図３５Ｅ
－Ｆのシステムと同様に、本発明の指装着入力装置は、位置検出装置（接触又は近接性検
知する装置）と共に用いる。この装置では、装置を装着した指の位置を検出する、例えば
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、接触表面上の指の接触座標を検出する。これは装置からの出力を検知することにより行
う。具体的には、図３５Ｅの装置３５１０ａの出力をフィールド３５２０として示し、図
３５Ｆの装置３５１０ｃの出力として送信３５３４を行う。装置３５３４の処理ユニット
３５４２は、受信機３５４０のフィールド（電磁界）３５２０（装置３５１０ｃで生成さ
れた）の影響を検知する。具体的には、装置を装着した指の先端におけるフィールドの領
域の影響を検知する。この場合装置３５３４の送信機３５３８は必要ない。処理ユニット
は、検出された影響を処理して、装置（装置３５１０ａ、３５１０ｃ）からの使用、指示
と状態又は情報を得る。これは指を接触する位置の検出に加えて行われる。このような場
合、装置は、システム３５３０の入力装置と、装置を装着した指の位置を検出する要素の
両方として用いられる。更なる実施例において、距離から装置を装着した手の位置を検出
することが望ましい。この場合、装置の精度が重要ではない。このような場合、装置によ
り生成された電界を検出すること、生成された電界上で装置の変化（影響）を検出するこ
とは、手の位置を検出された電界又は変化が装置からの情報を含んでおり、手の位置の検
出を容易にする。
【０２１３】
　　　他の実施例において、装置からの視覚的出力で説明したのと同様に、装置は視覚出
力を生成する。この視覚出力は、装置の状態の情報を含み（図８ＡーＤの装置８１０で説
明したのと同様に、干渉反射機構８１６による光の反射）、出力の同一の検知（ステップ
４３２２）により、状態情報が得られ（ステップ４３３６）、更に装置の位置と動きが検
出される（ステップ４３２４）。視覚出力からの位置と動きの検知は、従来公知（米国特
許５８５０２１）であり、これは、電界による位置あるいは動きの検知機構と同様である
。更に視覚出力と視覚検知に関連する情報は、目に見えない光あるいは波長に関連する相
互作用（赤外線通信）でもよい。
【０２１４】
　　　図４４Ａは、本発明の指装着入力装置による色検知作用のフローチャートである。
ステップ４４６２において、装置からの光出力が検知される。具体的には、装置は特定の
特性を有する光（図３８Ａ、Ｂのシステム３８１０に対する特性３８２４ａ、ｂ）を出力
する。ステップ４４６４において、光の色が検知される。例えば、認識機能にアクセスし
て、光学検知機構により検知された光の色が認識される。ステップ４４６６において、第
１操作変数が色の検知から決定される（ステップ４４６４）。例えば、ある色の検知は、
変数をある値に設定し、別の色の検知は別の値に設定する。変数値の設定は、装置の出力
に割り当てられたインターフェース要素に対応する（図４５のステップ４５２２と図４３
のステップ４３３２、４３２８）。同様にステップ４４６８において、光の色合いを検出
して、ステップ４７７０で第２の操作変数を決定する。従って、色合いは、代表的な光特
性であるが、第２の変数に対する様々な値を設定するために検知される。更に同様にステ
ップ４４７２において、ステップ４４６２で検知された光の輝度が検出されて、ステップ
４４７４で第３の操作変数を決定する。色合いと同様に光の輝度の様々なレベルは、光特
性の一例であるが、これを検知して変数に対して様々な値を設定する。ある方法において
、ステップ４４６４、４４６８、４４７２の一部あるいは全てを１回のステップで実行す
ることができる。例えば、複数の特性（色、色合い、輝度等）が１回の操作で検出できる
場合である。ある方法において、様々なタイプの光特性を検出することは、様々な変数に
影響を及ぼす。例えば、ある変数の値は、色の検出により決定され、ある色の光の輝度は
、その変数の値を変化させる。
【０２１５】
　　　ある方法において、他の光特性、例えば、偏光は変数の決定あるいは変数に影響を
及ぼすために検出される。その結果、装置の出力のこれらの特性を変えることにより、通
信を容易にできる。選択的事項として、特性は他のファクタに依存する。例えば、変調さ
れた特性の点滅速度の場合には、時間ファクタであり、ある場合には装置からの出力され
た光がある速度で色合いを変化させる。
【０２１６】
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　　　ステップ４４７６において、決定された操作変数（ステップ４４６６、４４７０、
４４７４からの結果）を処理して、ステップ４４７８で行われる対応する動作を行う。処
理（ステップ４４７６）は、第１、第２、第３の変数の全てあるいは一部の変数に応じて
実行される手順又は機能又はプログラムである。従って得られた操作（ステップ４４７８
）は、装置からの光出力に対応し、その結果、出力の変調は得られた操作の制御又は別の
操作の実行である。
　　　ある方法において、様々なタイプの光特性が、得られた操作の様々な対応を決定あ
るいは影響を及ぼす。例えば、各変数（光特性の検知により決定されるあるいは影響され
るが）が、操作の態様に割り当てられる。例えば、検出された色は、どの機能が得られた
操作として実行されるべきかを決定する。例えば、青色の検出は第１機能を、赤色の検出
は第２機能を表す。更に検出された輝度は、機能が実行される程度を決定する。具体的に
は、第１機能は描く機能であり、第２機能は音量を制御する機能である。従って、検出さ
れた出力が明るくなると、描く機能により描かれるストロークが太くなり、第２機能に関
しては、出力がより明るくなると音量が大きくなる。更に従って、この装置を用いて、ス
トロークの太さ又は音量を増減させるために、出力の輝度を増減させる。
【０２１７】
　　　図４４Ｂにおいて、ステップ４４８２で、装置からの表示／指示を受領する。この
表示／指示を別の装置が検知する。ステップ４４８４において、装置の回転部分の回転位
置を検出する。例えば、回転部分は、回転トラックに対応する傾斜角に設定される（図１
７Ｃ、Ｄのトラック２１８ａ－ｅ）。別の実施例において、回転部分との接触を示す指示
位置（図１５Ｂの指示位置１５４ａ）で傾斜する。ステップ４４８６において、第１変数
の値は、傾斜位置の検出により決定される（ステップ４４８４の結果）。ステップ４４８
８において、回転部分の回転位置が検出され、この検出が、ステップ４４９０で第２変数
の値を決定する。例えば、図１４Ａ、Ｂの共鳴機構１４１６で記載したとおり、装置の回
転位置と傾斜位置は、別の装置３２０に示される（別々に機構１４１６で）。他の方法に
おいて、同一の変数に対する値は、傾斜位置と回転位置の検知により影響を受ける。ステ
ップ４４９２において、第１変数と第２変数（あるいは回転位置と傾斜位置で影響される
同一の変数）は、ステップ４４９４で処理するために、処理される。これは、装置の回転
部分の傾斜位置と回転位置に対応する。
【０２１８】
　　　本発明の回転部分の位置の組み合わせ、又は装置の他の状態や使用の組み合わせを
、別の操作に用いてもよい。例えば、装置２９１０の接触表面１６４を指でスライドする
方向情報は（図２９Ａ、Ｂ）、操作の第１変数の値を設定し、表面が設定される指示位置
（位置１５４ａ－ｃからの）は、操作の第２変数の値を設定して、特定の操作（又は位置
１５４ａ－ｃの表示あるいは方向情報の様々な組み合わせに対する様々な操作）を実行す
る。他の例において、図４４Ｂの方法に類似する方法として、２つの回転部分な特定の整
合に対応する操作（図１０Ａ－Ｃの装置１０１０の回転部分１１２、９１２）は、各回転
部分の回転位置を検出することにより、行われる。
【０２１９】
　　　図４５において、要素の割り当ては、指装着入力装置との要素、複数の要素あるい
はその一部の要素の共有に関連する。要素の割り当ては、あらゆる数の指装着入力装置に
関連する。ステップ４５１２において、指又は腕の相互作用が検知される。指又は腕（手
首）に指装着入力装置を装着している。相互作用は、相互作用の一部としての指又は腕の
動きである（米国特許出願２００７／００９７１５１、２００５・０２７７４７０）。例
えば、指の指装着入力位指装着入力置決め、動き、ジェスチャである。指の位置と動きは
、ステップ４５１２で検出され、ジェスチャはステップ４５１２で認識される。相互作用
は、インターフェース（割り当てられる要素を有する）を有する別の装置上で、あるいは
別の装置と共に実行される。別の装置は、インターフェースを有するシステムの一部でも
よい。別の構成として、相互作用は検知機構に行われる。その間に別の装置により検知さ
れる。一例として、ユーザはコンピュータ（インターフェースを有するシステムとして）
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と相互作用する。これは、キーボードあるいはリモート・コントローラ（別の装置として
）を操作することにより行われる、コンピュータは、装置に割り当てられた要素を有する
インターフェース（ＯＳ）を走らす。従って、指又は腕の相互作用は、キーボードでタイ
プしたコマンド又はコントローラ（例、動きを検出する動き検出コントローラ）で行われ
る動きである。他の例において、ユーザは、タッチスクリーンに指で触れることにより、
相互作用する。この指に本発明の指装着入力装置を装着していることが好ましい。タッチ
スクリーンは、ネットワーク（システム）に連結され、そこに、割り当て可能な要素を有
するインターフェースがある。別の構成として、タッチスクリーンは、インターフェース
を有する携帯装置である。更に別の実施例において、ユーザはジェスチャ認識システム（
例えば、電子機器は、ディスプレイ、カメラ、可視認識ユニットと有する処理ユニットを
有する、例えば、図３６Ｄのシステム３６３０と同様である）と相互作用する。、これは
、装置を装着した指で行う。ジェスチャの検出は、本発明の指装着入力装置を利用するこ
とにより行われる。ステップ４５１４において、指装着入力装置からの出力が検出される
。例えば、ユーザが装置の回転部分を回転させて、この回転部分を所定の回転位置に装置
の状態として設定する。この出力は、別の装置に示される。この別の装置で出力が検出さ
れる。他の実施例において、ユーザは、装置のボタンを押したり接触表面に触れたりして
、出力を促す。他の実施例において、装置のメモリ・ユニットからの情報処理して信号に
して、装置の出力として伝搬する。例えば、メモリ・ユニットに記録されたコードが、割
り当てコマンドとしてインターフェースに送信される。ステップ４５１６において、イン
ターフェースの発生は、割り当て操作に影響を及ぼす。この影響は、ステップの結果であ
り、インターフェースの発生により設定された変数であり、割り当て操作に用いられる。
インターフェースの発生は、インターフェースの処理あるいは操作により促される。例え
ば、インターフェース要素が活性化され、アクセス可能となり、インターフェースの「フ
ォーカス（focus）」を受領する。これにより、要素が自動的に割り当てられる。インタ
ーフェースの発生は、外部からの影響或いは外部ソースからのものである。例えば、来入
するテレビ会議はインターフェースで受領し、「応答」コマンドは装置に割り当てられ、
例えば、装置を操作することにより、ユーザが電話に応答することができる。
【０２２０】
　　　ステップ４５１２、４５１４、４５１６の何れかあるいはそれらの組み合わせは、
インターフェース要素の装置への割り当てを促す。例えば、指装着入力装置を操作するこ
とだけで、装置のインターフェース内の「フォーカス」（装置が動作した時に）にある要
素を装置に割り当てる。別の例として、同時に装置を使用し指で相互作用を実行すること
により、同様なことを達成することもでき、あるいは上記したものとは別の要素の割り当
てを達成できる。他の実施例において、インターフェースにおける発生、例えば、アプリ
ケーションを開くこと、指の相互作用、例えば、アプリケーション・アイコン上でのダブ
ル・クリックは、アプリケーションの装置への割り当てを意味する。このようなアプリケ
ーションの情報を装置上に表示する（ステップ４５３４）。
【０２２１】
　　　一方法において、ステップ４５１８で関連情報が得られる。例えば、他の入力を受
領し（他の装置或いはシステムで）、他の入力は要素の割り当てに影響を及ぼす。例えば
、関連情報は、指の相互作用（ステップ４５１２）がタッチスクリーンに接触する場合は
、どの表示されたオブジェクトに指が接触したかであり、は指の相互作用がどのリアル・
アイテムを指したか（ステップ４５１２）の場合は、どのリアル・アイテム（図３８Ｄの
リアル・アイテム３８６６）に指が指したかである。指とアイテムの両方が視覚的に捕獲
されたか、これらは、インターフェース要素の割り当てに関連する。他の実施例において
、割り当て中にインターフェースがログインしたユーザ・プロファイルが、ある指の相互
作用が検知された時に、どの要素が割り当てられたかを決定する（ステップ４５１２）。
【０２２２】
　　　ステップ４５２０において、全てのステップ４５１２、４５１４、４５１６、４５
１８あるいは何れかのステップの結果が処理される。一実施例において、装置の使用の検
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出された表示（ステップ４５１４）が、要素の割り当てを促した入力を登録するために、
処理される。他の実施例において、装置の状態の検知された指示（ステップ４５１４）は
、検知された接触位置（ステップ４５１２）とその位置においてどのオブジェクトが表示
されたかに関する情報（ステップ４５１８）に加えて、一緒に処理されて（コンテキスチ
ュアルに）、オブジェクトに対応するインターフェース要素を、装置のメモリ・ユニット
にコピーする（ステップ４５３０）。他の実施例において、エラーがインターフェースで
発生（ステップ４５１６でインターフェースの発生）すると、この場合、エラーを表すオ
ブジェクト（エラー・メッセージ）が装置（例、双方向ディスプレイ２３２０）の双方向
ディスプレイ上に、代表的な割り当て（例、エラー・メッセージが自動的に装置に割り当
てられる）として、表れる。そこでユーザは、このメッセージに応答するために、双方向
ディスプレイを操作する。
【０２２３】
　　　ステップ４５２０の複数回の実行の結果は、以下のステップの何れかあるいはそれ
らの組み合わせの何れかであり、それぞれは、装置へのインターフェース要素の割り当て
、あるいは割り当ての一部を記述する。
　　　一方法において、インターフェース要素、ステップ４５２２で、装置出力に割り当
てられる。そこで、装置からのある出力が要素に影響を及ぼす（変調するあるいは制御す
る）。例えば、インターフェース内のコマンド（代表的なインターフェース要素）が、装
置からの「グリーン出力」に割り当てられる。その結果、装置から出力されたグリーンの
色（ＬＥＤからのグリーン出力）を検知すると、コマンドは、出力の検知を検知すると、
インターフェースで実行される。別の実施例において、コードが、装置に割り当てられた
代表的なインターフェース要素であるが、（インターフェースを有する）データベースで
ある第１のシステムから、装置のメモリ・ユニットにコピーされる（ステップ４５３０）
。このコードは、点滅速度であり、これは装置の視覚的出力機構により出力される。コー
ドは、第２のシステムと相互作用する時には、メモリ・ユニットから抽出され、装置の出
力機構がその速度で点滅するようにする。第２のシステムは、この点滅からコードを認識
して、対応する操作を実行する。
【０２２４】
　　　一方法において、インターフェース要素は、装置を装着している指又は腕に割り当
てられる（ステップ４５２４）。このインターフェース要素は、指又は手の相互作用に割
り当てられる。例えば、インターフェース要素は機能であり、装置を装着している指に割
り当てることにより、この機能が、指の「位置」又は動きを検出すると、実行される。こ
の機能は、仮想環境（ファイル・フォルダ内）の「ロケーション（位置）」で実行され、
この位置は、検出された指の位置又は動きに対応する。例えば、指が接触したディスプレ
イあるいは指が指し表示された別のインターフェース要素（例、ファイル）上で実行され
る。他の実施例において、ユーザは第１の腕／指に第１の指装着入力装置を、第２の腕／
指に第２の装着装置を着ける。この場合、異なるインターフェース要素が、各腕／指に割
り当てられる。その結果、各腕の動き検出が異なる割り当てられた要素に対応する。更な
る実施例において、インターフェース要素は、指の相互作用（ステップ４５２４）と装置
の状態（ステップ４５２８）の両方に割り当てられ、インターフェース要素を制御するた
めに、指は、相互作用を、装置はその状態を保ちながら、実行しなければならない。
【０２２５】
　　　ある方法において、インターフェース要素は、指装着入力装置の要素に割り当てら
れる（ステップ４５２６）。装置のインターフェース要素は、装置の部分に割り当てられ
る。例えば、回転部分、装置の機構、双方向ディスプレイ機構である。例えば、装置は、
複数個の回転部分を有し、異なるインターフェース要素が各回転部分に割り当てられる。
その結果、異なるインターフェース要素が各回転部分の回転により制御される。選択的事
項として、回転部分に割り当てられたインターフェース要素は、互いに回転部分を操作す
ることにより、互いに対応する。例えば、図１０Ａ－Ｃの装置１０１０で記載したように
、回転した位置と表示されたオブジェクトとの整合／一致である。他の例として、インタ
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ーフェース要素は、視覚的出力機構と指装着入力装置の接触表面に割り当てられ、インタ
ーフェース要素を表すオブジェクトが表示される表面に接触することにより、その要素を
制御する。例えば、＋記号と－記号にタッチすることにより、音量を制御する。
【０２２６】
　　　一方法において、インターフェース要素は、指装着入力装置の状態あるいは使用に
割り当てられる（ステップ４５２８）。装置の状態は、実状態あるいは「仮想」状態（す
なわち装置のモード）である。例えば、インターフェース要素は、あるトラックに回転部
分を設定すること（装置の代表的な状態）に割り当てられる。別のインターフェース要素
は、同一の回転部分あるいは他の回転部分を別のトラック（図９Ｃの装置９２０の複数の
トラック、複数の回転部分について説明したとうり）に割り当てる。他の実施例は、イン
ターフェース要素が、装置の要素（トラック又は回転部分）に割り当てられる場合である
。装置（要素がそれに割り当てられる）の使用は、装置上で行われる何らかの操作であり
、例えば、回転部分を回転する、接触表面でスライドすることである。例えば、ツール・
バーをブラウジング（ツールバー、ブラウジングは代表的なインターフェース要素である
）することは、回転部分の回転に割り当てられる。具体的には、ある方向にブラウジング
すること（ツールの順番に応じて）は、ある回転方向に割り当てられ、別の方向にブラウ
ジングすることは、反対の回転方向に割り当てられる。ブラウジングは、装置の状態に割
り当てられ、例えば、回転部分の傾斜位置に割り当てられ、その結果、他の傾斜位置は、
他の要素に割り当てられる。これは、インターフェース要素（ツールバー、ツールバーの
ブラウジング）が、装置の要素（回転部分）と装置の使用に割り当てられるケースを説明
し、後者は、ステップ４５２６とステップ４５２８の組み合わせである。他の例として、
「描く（drawing）」の機能は、装置の接触表面に割り当てられ、表面の別の使用は、別
の「描く」オプションに割り当てられる。具体的には、描かれたストロークの輝度又は色
の増減は、接触表面をスライドすることに割り当てられ、ストロークの太さの増加は、接
触表面にかかる圧力の量に割り当てられる。別の構成として、太さの制御は、表面をスラ
イドすることに割り当てられ、輝度又は色を制御することは、表面にかかる圧力の量に割
り当てられる。
【０２２７】
　　　ある方法において、インターフェース要素又はインターフェース要素に関連する情
報は、インターフェース要素の装置への割り当てとして、指装着入力装置のメモリ・ユニ
ットにコピーされる。（ステップ４５３０）。例えば、ファイルは、指装着入力装置のメ
モリ・ユニットに、インターフェースのデータベースから、コピーされる。別の例として
は、「アンドゥ（undo）」機能は、装置に割り当てられ、「アンドゥ・ステージ（undo s
tages）」（相互作用セッションのステージ列、例えば、ドキュメントの編集ステージ）
は、自動的にメモリ・ユニットに記憶される。別の構成として、相互作用セッションの間
、装置を操作することより、例えば、「アンドゥ」機能が装置の状態／使用に割り当てら
れている場合には（ステップ４５２８）、ユーザはどの相互作用のステージを記憶するか
を選択でき、これにより、ユーザがこれらのステージにトラック・バックできるようにな
る。類似した例として、ユーザはビデオ・クリップを見て、クリップ内のあるフレーム（
スクリーンショット）にタグを伏す。これをメモリ・ユニットにコピーする。装置に割り
当てられたインターフェース・ユニットは、ビデオ・クリップあるいは「タギング（tagg
ing）」機能である。他の例として、共通の「カット・アンド・ペースト」機能は、図４
５の方法で行われる。この方法においては、仮想－現実装置（virtual-reality device）
（ヘッド・アップ・ディスプレイ装置３８６０）の操作で、ファイル要素を選択する。例
えば、これは仮想カーソルを指で制御することにより、ステップ４５１２（指のポジショ
ニング）とステップ４５１８（カーソルの関する情報）を組み合わせとして行い、ファイ
ル要素を選択し、メモリ・ユニットにコピー（又は「カット」）される（ステップ４５３
０）。選択的事項として、カーソルは、更にファイル要素を仮想－現実装置にコピーする
ことにより、制御される（ステップ４５３８）。これは、ファイル要素の体表的な再割り
当て操作（ステップ４５３６）である。
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【０２２８】
　　　一方法において、ステップ４５３２において、割り当てのフィードバックが促され
る。このフィードバックは、インターフェースを含む指装着入力装置、別の装置、システ
ム内の装置で生成される。例えば、指装着入力装置のディスプレイは、割り当てのフィー
ドバックとして点滅するか、あるいは装置を装着したユーザが相互作用するディスプレイ
の変更が行われる。例えば、「割り当てボタン（assigning button）」（割り当て機能に
対応する表示されたオブジェクト）が「押された割り当てボタン（pressed assigning bu
tton）」に変わる。これはボタンに対応するインターフェース要素がそのオブジェクトに
割り当てられている場合である。選択的事項として、インターフェース要素が、装置から
インターフェースに再割り当てされる（ステップ４５３６）と、「押された割り当てボタ
ン」は、押されない「割り当てボタン」に変わる（ステップ４５４２）。
【０２２９】
　　　割り当てフィードバック（ステップ４５３２）は、視覚的あるいは他の出力形態で
ある。例えば、接触あるいは聴覚的なものである。聴覚的なものとしては、例えば、装置
のスピーカからの音、あるいはインターフェースを有する別の装置内のスピーカからの音
である。
【０２３０】
　　　一方法において、インターフェース要素は、指装着入力装置のディスプレイに割り
当てられる（ステップ４５３４）。例えば、割り当てられた要素に対応する視覚は、指装
着入力装置のディスプレイに移される。一実施例において、表示された（装置を装着する
ユーザが、相互作用しようとする別の装置に表示されている）オブジェクトは、インター
フェース要素を表す。その結果、インターフェース要素が、装置に割り当てられる（例え
ば、装置の回転部分にインターフェース要素の装置を割り当てる）と、表示されたオブジ
ェクトは、装置のディスプレイに表れるか、あるいは選択的事項として、別の装置上に表
示されていたがそれが消える。この様な場合、インターフェース要素の別の部分がその装
置に別々に割り当てられる（装置の回転部分に割り当てられた要素の制御と装置のディス
プレイに割り当てられた表示されたオブジェクト）。装置の一部がインターフェースに再
割り当てされていると、逆の操作が行われる（ステップ４５３６）。この場合、オブジェ
クトは、装置のディスプレイから消え、別の装置のディスプレイに表れる（その間、制御
は、別の装置のインターフェースに戻る）。別の実施例では、カーソルは指装着入力装置
に割り当てられ、この装置においてカーソルの視覚的表示が表れる（ステップ４５３４に
より）。インターフェースが「スタンドバイ」モード（即ち「スリープ」モード）に入る
と、例えば相互作用した所定の時間後に自動的に入ると、装置上に表示されたカーソルは
形状を変えて、例えば、「スリープ」モードを表す「半月（half-moon）」のシンボルに
変わる。カーソル要素の類似の例として、装置を装着した指が、ディスプレイ上の「ハイ
パーリンク（hyperlink）」を指すと、指が「ハイパーリンク」を指している間、カーソ
ルの形状が変わる。例えば矢印から手の形に変わる。これは、インターフェース要素とし
てのカーソルの一例であり、指装着入力装置に割り当てられるか（ステップ４５２４）又
は装置のディスプレイに割り当てられる（ステップ４５３４）カーソルの一例である。こ
の様な場合、指の相互作用（例、「ハイパーリンク」を指すこと）は、装置上に表示され
ているカーソルの外観の変化に対応する。
【０２３１】
　　　指装着入力装置のディスプレイは、ステップ４５３４を参照すると、装置で実行さ
れる視覚的出力である。例えば、ピクセルの配列（ディスプレイ・ピクセル２３３０）、
照射機構３６１６あるいは投影機構３４２０である。例えば、装置の投影機構は、装置に
割り当てられた要素に対応する視覚を投影する。
【０２３２】
　　　一方法において、装置は視覚を表示する。この視覚は、要素の元の視覚或いは要素
（別の装置上に表示された要素に対応する表示されたオブジェクト）を、限定的にあるい
は記号的にあるいは部分的に表すことにより、割り当てられたインターフェースを表す。
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例えば、メディア再生アプリケーション（media playing application）が装置に割り当
てられ、そのオリジナルな視覚は、メディア再生を制御する完全な制御デスクであり、ア
プリケーションが装置に割り当てられた時には、装置はアプリケーションのアイコンを表
示するか、あるいはコントロール・デスクのある部分を表示する。これは丁度プレーバッ
ク・トラック（playback track）と類似する。他の実施例において、テキストのパラグラ
フは、装置のメモリ・ユニットにコピーされるか、その前にテキストは緑に着色される（
インターフェースにより自動的あるいはユーザの手動により）。従って、装置はテキスト
がコピーされた後、緑で指装着入力装置で照射する。選択的事項として、他のパラグラフ
もまた装置にコピーされ、それぞれ別の色で着色される。装置の操作はパラグラフの間を
ブラウジングするためであり、その結果、指を照射する色はブラウジングの間に変化する
。ユーザは、パラグラフの対応する色にブラウジングすることにより、パラグラフを選択
でき、更にそのパラグラフに関連する相互作用、例えば、それをテキスト・ドキュメント
にペーストすることができる（ステップ４５３８）。
【０２３３】
　　　ある方法において、インターフェース要素あるいはその一部（要素の表示されたオ
ブジェクトとしての表示）は、装置のディスプレイ上に割り当てられた時に、装置の双方
向表示機構により、操作可能となる（ステップ４５３４）。例えば、装置は、代表的なイ
ンターフェース要素として、装置を装着する指のポジショニングに、割り当てられ（ステ
ップ４５２４）、装置の双方向表示機構に割り当てられる（ステップ４５２６）。この場
合、割り当てられた要素（機能）に対応する表示されたオブジェクトは、タッチ表面上に
表示される。ユーザはその機能を手を相互作用の一部として配置することにより、装置の
接触表面（対応するオブジェクトが表示されている）に接触することにより、活性化でき
る。
【０２３４】
　　　インターフェース要素は、装置からステップ４５３６で再割り当てされる。従って
要素の情報（或いは要素そのもの）は、装置のメモリ・ユニットからステップ４５３８で
コピーされ、又はフィードバックの再割り当てが、ステップ４５４０で促され（ステップ
４５３２と類似）、又は装置のディスプレイあるいはインターフェースのディスプレイが
、ステップ４５４２で促される（ステップ４５３４に類似する）。例えば、装置のメモリ
・ユニットが空の場合、ファイル・アイコン上の「ダブル・クリック（double-tapping）
」（ステップ４５１２）は、ファイルがメモリ・ユニットにコピーされる（ステップ４５
３０）プロセスを促す（ステップ４５２０）。ファイルがメモリ・ユニットに記憶されて
いる時は、ファイル・フォルダ上の「ダブル・クリック」（ステップ４５１２）は、ファ
イルがメモリ・ユニットからそのフォルダにコピーされる（ステップ４５３８）プロセス
（ステップ４５２０）を促す。
　　　別の例として、装置のディスプレイに割り当てられ表示されたオブジェクト（ステ
ップ４５３４の結果として）は、あるインターフェースの発生が起こると（ステップ４５
１６）、元のインターフェースに再割り当てされる。例えば、表示されたオブジェクトに
対応する要素がアクセス不能になると装置のディスプレイは変化し（オブジェクトがディ
スプレイから「消える」）、インターフェースの表示が変わる（インターフェースの視覚
を表示する別の装置上にオブジェクトが表れる）（ステップ４５４２）。
【０２３５】
　　　以上の説明は、本発明の一実施例に関するもので、この技術分野の当業者であれば
、本発明の種々の変形例を考え得るが、それらはいずれも本発明の技術的範囲に包含され
る。特許請求の範囲の構成要素の後に記載した括弧内の番号は、図面の部品番号に対応し
、発明の容易なる理解の為に付したものであり、発明を限定的に解釈するために用いては
ならない。また、同一番号でも明細書と特許請求の範囲の部品名は必ずしも同一ではない
。これは上記した理由による。用語「又は」に関して、例えば「Ａ又はＢ」は、「Ａのみ
」、「Ｂのみ」ならず、「ＡとＢの両方」を選択することも含む。特に記載のない限り、
装置又は手段の数は、単数か複数かを問わない。
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【符号の説明】
【０２３６】
図４２
４２１２：装置が装着される指の湾曲度を走査する
４２１４：走査結果を処理する
４２１６：認識機能にアクセスする
４２１８：処理結果を、今後の検知用の基準として記憶する
４２２０：指の湾曲度の一部を検知する
４２２２：検知結果を処理する
４２２４：認識機能にアクセスする
４２２６：湾曲度に沿った一部の位置を検知する為に、記憶した基準値にアクセスする
４２２８：検知した部分に対応する装置の回転した位置を検出する
４２３０：複数の位置の検知を処理する
４２３２：回転方向を検知する
４２３４：回転速度を検知する
図４３
４３１２：装置を装着した手又は指を検知する
４３１４：腕又は指の動きを認識する
４３１６：指又は手の位置又は動きを検知する　
４３１８：装置の使用又は状態を表示する
４３２０：情報を装置のメモリから抽出する
４３２２：装置の出力を検知する
４３２４：装置の位置又は動きを検知する
４３２６：メモリ情報、指又は手による装置の表示、装置の位置又は動きと指又は手の動
きと関連情報を合せて処理する
４３２８：関連情報を獲得する
４３３０：動作を実行する
４３３２：インターフェース要素を装置に割り当てる
４３３４：他の検出又は検知を実行する
４３３６：情報を装置メモリ又は表示装置から得る
図４４Ａ
４４６２：光出力を検知する
４４６４：光の色を検知する
４４６６：第１の操作変数を決定する
４４６８：色相を検知する
４４７０：第２の操作変数を決定する
４４７２：光の輝度を検知する
４４７４：第３の操作変数を決定する
４４７６：決定した変数を処理する
４４７８：光の特性に対応する操作を実行する
図４４Ｂ
４４８２：装置からの指示を受領する
４４８４：回転部分の回転位置を検知する
４４８６：第１変数の値を決定する
４４８８：回転部分の傾斜位置を検知する
４４９０：第２変数の値を決定する
４４９２：第１変数と第２変数を処理する
４４９４：位置に対応する操作を実行する
図４５
４５１２：装置を装着した手又は指の相互作用を検知する
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４５１４：装置の出力を検知する
４５１６：割り当て操作に影響するインターフェースの発生
４５１８：割り当て操作用に関連情報を獲得する
４５２０：結果を処理する
４５２２：インターフェース要素を装置出力に割り当てる
４５２４：インターフェース要素を腕又は指に割り当てる
４５２６：インターフェース要素を装置の要素に割り当てる
４５２８：インターフェース要素を装置の状態／使用に割り当てる
４５３０：インターフェース要素情報を装置のメモリユニットにコピーする
４５３２：割り当て操作のフィードバックを促す
４５３４：インターフェース要素を装置のディスプレイに割り当てる
４５３６：装置からのインターフェース要素を再度割り当てる
４５３８：装置のメモリユニットからのインターフェース要素情報をコピーする
４５４０：再割り当て操作のフィードバックを促す
４５４２：ディスプレイの変更、インターフェースの変更、又は装置の変更を促す
　
　
　

【図１Ａ】 【図１Ｂ】
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