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요약

본 발명은 2축 연동형 전자 입력 장치를 제공한다. 위치 센서는 서로 다른 멤버에 대한 두 개의 핸들 멤버의 위치를 표시하

는 위치 정보를 제공하도록 구성되어 있다.

대표도

도 2

명세서

도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명의 따른 입력 장치가 이용될 수 있는 컴퓨터 시스템의 블럭 선도.

도 2는 본 발명에 따른 입력 장치와 함께 사용될 수 있는 컴퓨터의 일실시의 블럭 선도.

도 3a 내지 3b는 본 발명의 한 측면에 따른 절대 위치 감지를 설명한 도면.

도 4a는 본 발명의 한 측면에 따른 절대 및 속도 조절을 설명한 그래프.

도 4b는 본 발명의 한 측면에 따른 절대 영역 및 속도 영역을 설명한 도면.

도 5는 본 발명의 한 측면에 따른 입력 장치의 고차원 기능 블럭 선도.

도 6은 도 5에 설명된 입력 장치에서 생성된 정보 패킷의 실시예를 설명한 도면.

도 7은 정보 패킷 생성시 도 5의 입력 장치의 동작을 설명한 흐름도.

도 8은 본 발명의 한 측면에 따른 정보 패킷 처리를 설명하는 기능 블럭 선도.

도 9a 내지 9c는 본 발명의 한 측면에 따른 정보 패킷 처리를 설명하는 흐름도.

도 10은 본 발명의 실시예에 따른 입력 장치의 분해도.

도 11은 도 10의 입력 장치의 일부분의 확대도.

도 12a 내지 14c는 본 발명의 한 측면에 따른 캠 배열(cam arragement)을 설명한 도면.

도 15 내지 17은 본 발명의 한 측면에 따른 인간 공학적 특징을 설명한 도면.

발명의 상세한 설명

발명의 목적

발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 컴퓨터 입력 장치에 관한 것이다. 더욱 구체적으로, 본 발명은 2축 연동형 이동(dual axis articulated

movement)을 제공하는 2-핸드 컴퓨터 입력 장치에 관한 것이다.
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현재 사용자의 입력 정보를 컴퓨터에 입력하기 위하여 많은 다른 형태의 사용자 입력 장치가 사용되고 있다. 이러한 사용

자 입력 장치는 예를 들어, 포인트 및 클릭 장치(통상 컴퓨터 마우스라 불리움), 키보드, 조이스틱 및 트랙볼을 포함한다.

이러한 모든 사용자 입력 장치는 고정된 베이스 또는 하우징 부분에 대한 운동 엘리먼트의 상대적인 이동을 감지하고, 이

러한 상대적 이동을 나타내는 입력 신호를 컴퓨터에 제공한다.

또한, 개인용 컴퓨터 또는 게임 콘솔에서 동작하는 현재의 몇가지 게임 애플리케이션은 제1 개인 투시 애플리케이션이다.

이러한 애플리케이션은 마우스와 키보드 조작의 조합에 의해 현재 이루어지고 있는(다소 다루기 어렵지만) 네비게이션 및

포인팅 능력을 제공한다. 마우스는 통상 뷰 포인트(view point)(상. 하, 좌, 우)를 제어하고, 키보드는 위치 운동(왼쪽 이동,

오른쪽 이동, 전진, 후진)을 제어한다. 또한, 마우스 버튼은 액션 게임에서 "발사"를 제공하고, 키보드는 다양한 선택 옵션

(무기 선택, 문 개방, 줌 인 등)을 제공한다. 이러한 기능을 제어하기 위하여 마우스와 키보드를 사용하는 것은 매우 어려우

며, 상대적으로 직관적이지 않은 손가락의 움직임의 조합을 습득하는 것이 필요하다.

따라서 제1 개인 투시(a first person perspective) 3 차원 가상 환경에서 현재의 입력 장치를 사용하여 판단 이동

(precision movement), 조준 및 액션 제어를 하는 것이 어려울 수 있다. 상기 게임이나 가상 환경은 빠른 움직임을 필요로

하고, 또한 미로같은 복도를 네비게이트하고 적의 공격을 피하기 위해서는 빠른 방향 전환 능력을 필요로 한다. 조준

(aiming) 및 포인팅(pointing)(제1 개인 투시창을 통해 상, 하, 좌, 우를 응시하는 것에 해당함)은 마우스 또는 조이스틱과

같은 연속적인 범위의 이동(이산적인 버튼 누름에 반대됨)을 제어하는 입력 장치를 가지고 하면 가장 잘 수행된다. (전진/

후진, 왼쪽/오른쪽 이동 또는 상승과 같은) 위치 이동 제어는 조이스틱, 키보드의 버튼, 또는 다른 장치에서 통상 볼 수 있

는 어떤 스위치 구성에 의해 제공되는 것과 같은 이산적인 키스트로크에 의해서 가장 잘 수행된다.

또한, 어떤 형태의 사용자 입력 장치는 단일 입력 모드에 2 이상의 자유도(degree of freedom)를 둔다. 예를 들어, X축 및

Y축을 따라 푸시(push)되는 조이스틱은 자유도 2를 갖는 반면, X축 및 Y축을 따라 푸시되고 또한 종축(longitudinal axis)

을 따라 회전하면서 컴퓨터에 입력을 제공하는 조이스틱은 자유도 3을 갖는다. 이런 형태의 사용자 입력 장치(입력 모드

당 2 이상의 자유도를 제공하는 입력 장치)는 축간 간섭도(cross-axis interference)가 높게 나타날 수 있는 것으로 알려

져 있다.

축간 간섭은 사용자로 하여금 하나의 자유도를 액추에이트하려는 동안에 의도하지 않은 다른 자유도를 액추에이트할 수

있다는 특징이 있다. 다시 말하면, 회전 이동(종축 주위로 조이스틱을 회전)을 하려는 동안에 병진 이동(조이스틱을 X축 또

는 Y축을 따라 이동)을 억제하는 것은 매우 어렵다. 상기 자유도 사이의 이러한 간섭은 축간 간섭이라고 한다. 이러한 축간

간섭 경향은 임의의 주어진 입력 모드에 자유도가 하나씩 더해질 때 마다 이차형태으로 증가한다.

마우스와 키보드 외에 게임 애플리케이션에 사용된 종래의 다른 형태의 입력 장치도 있다. 이러한 게임 애플리케이션에 사

용된 종래의 장치 중의 하나가 게임 패드이다. 그러나 이 장치는 제1 개인 투시 게임에 필요한 조정에 잘 적합하지 않다. 표

준 방향 패드와 버튼만 있는 게임 패드에서는 연속적인 이동을 입력할 방법이 없다. 작은 엄지손가락스틱(엄지손가락용 조

이스틱)을 가진 게임 패드를 사용하면 연속적인 입력은 할 수 있으나, 직관적인 이동에 대한 위치 설정이 되지 않으며, 사

용자는 정확한 조준을 어렵게 하는 엄지손가락스틱의 중심 복귀력과 싸워야 한다. 또한 엄지손가락스틱은 손과 엄지손가

락에 있는 작은 근육 그룹에 피로감을 준다.

조이스틱은 작은 근육 그룹의 미세한 모터 조절 능력을 제공하지 않는 팔과 손목 근육을 사용한다. 또한 통상의 조이스틱

구성은 연속적인 이동 기구(조이스틱)과 같은 손으로 액추에이터되어야 하는 이산 이동 기구(햇스위치(hat switch))를 갖

는다. 이러한 조이스틱 구성에서는 상기 운동을 정확하게 조절하기 어렵다. 게다가 조이스틱과 햇스위치는 정확한 목표 조

준을 방해하는 스프링의 중심 복귀력을 가지고 있다.

또 다른 입력 장치로는 Space Orb 360이라는 상표로 판매되고 있는 입력 장치가 있다. 이 장치는 하나의 손으로 조작되는

자유도 6을 제공한다. 이러한 장치를 사용하는 것은 이 장치에 의해 조절되는 다른 축으로부터 하나 또는 두 개의 축을 분

리해내는 타고난 능력이나 집중적인 훈련없이는 매우 어렵다.

이와 비슷하게, Cyberman Ⅱ라는 상표로 판매되는 입력 장치도 하나의 손에 의해 조작되는 자유도 6을 제공한다. 이 입력

장치는 앞 문단에서 기술된 같은 어려움에 봉착한다.

또 다른 입력 장치가 Wingman warrior라는 상표로 판매되고 있다. 이 장치는 회전에 대해서만 자유 스핀 놉을 갖는 조이

스틱이다. 이 입력 장치는 성공적인 제1 개인 투시 환경에 필요한 많은 기본 사항을 그 목적으로 하고 있지 않다.
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발명이 이루고자 하는 기술적 과제

본 발명은 2축 연동형 컴퓨터 입력 장치에 관한 것이다. 두 개의 멤버의 서로 다른 멤버에 대한 위치를 가르키는 위치 정보

를 제공하도록 위치 센서가 구성된다.

일실시예에서 상기 멤버는 핸들이고, 핸들 중 하나는 디스플레이 장치에서 제1 개인 투시뷰를 제시한다. 핸들은 디스플레

이 디바이스에 다르게 영향을 주는 복수개의 행동 영역(zone)에서 다른 핸들에 대해 이동할 수 있다. 일실시예에서 제1 행

동 영역을 통한 이동은 디스플레이 장치 상에서 제1 개인 투시뷰의 절대적인 이동을 일으킨다. 제2 행동 영역을 통한 이동

은 제1 개인 투시를 절대적인 형태라기 보다는 연속적으로 움직이게 한다.

또 다른 실시예에서, 사용자가 영역 사이를 옮겨 갈때 촉각 피드백(tactile feedback)이 사용자에게 제공된다. 촉각 피드백

을 설명한다면, 이동에 대한 저항의 변화라고 할 수 있다.

본 발명은 또한 입력 장치에 인간 공학적 장점을 제공한다. 움직임의 모양과 범위가 피로를 줄이도록 제공된다. 게다가 데

이터 구조가 위치 정보를 컴퓨터에게 전송하는 데 사용되도록 제공된다. 데이터 구조는 유익한 방법 및 장치를 사용하여

형성되고 처리된다.

발명의 구성 및 작용

도 1은 본 발명의 한 측면에 따른 시스템(10)을 일부는 블럭 선도로 일부는 도식도로 나타낸 것이다. 시스템(10)은 입력 장

치(14), 컴퓨터 디스플레이 장치(15) 및 컴퓨터(20)를 포함한다.

예시되는 일실시예에서, 입력 장치(14)는 (조이스틱과 같은) 핸들 또는 입력 장치의 다른 부분에 대해서 상대적으로 이동

할 수 있는 입력 장치의 한 부분을 갖는 임의의 입력 장치가 될 수 있다는 것을 주목해야 한다. 그러나 단순화하기 위하여,

본 명세서에서는 도 1에 설명된 입력 장치의 일실시예인 입력 장치(14)에 관하여 기술된다.

본 발명의 한 측면에 따른 컴퓨터 입력 장치(14)에는 제1 핸들 멤버(16) 및 제2 핸들 멤버(18)가 있다. 멤버(16)와 멤버

(18)는 사용자의 손 내에 맞는 크기이고, 서로에 대해 이동할 수 있다. 본 발명의 일실시예에서 멤버(16)와 멤버(18)는 전

체적으로 예시된 링크 장치(22)에 의해 연결되어 있다. 링크 장치(22)에 의해 멤버(18)가 멤버(16)에 상대적으로 연동되어

(articulated) 있어서, 화살표(24)에 의해 전체적으로 표시되어 있는 요방향(yaw direction)(X축을 따라 측면과 측면)으로

이동할 수 있다. 또한, 링크 장치(22)에 의해 멤버(18)가 화살표(26)에 의해 전체적으로 표시되는 방향인 피치 방향(pitch

direction)(Y축을 따라 상하 방향)으로 회전(pivot)할 수 있다. 이러한 동작과 링크 장치(22)는 후술할 본 명세서에 매우 자

세히 기술되어 있다. 또한, 컴퓨터 입력 장치(14)는 예시적으로 멤버(16)에 대한 멤버(18)의 위치를 감지하는 위치 센서를

포함한다.

본 발명의 실시예에 따르면, 컴퓨터 입력 장치(14)에는 또한 버튼 어레이(28)가 있다. 본 발명의 실시예에서 어레이(28)는

멤버(18) 상에 네 개의 버튼과 멤버(16) 상에 세 개의 추가적인 버튼(시프트 키 포함)을 포함한다. 더 나아가 컴퓨터 입력

장치(14)에는 (방향 패드나 햇 스위치와 같은) 복수 스위치 입력 장치(30)와 하나 또는 그 이상의 트리거(32)가 있다. 또한,

도 1은 컴퓨터 입력 장치(14)의 멤버(16)와 멤버(18)가 또한 버튼 어레이(28)로부터 멀어지면서 아래 방향으로 뻗어 있고,

사용자의 손안에서 편안하도록 맞추어진 크기를 갖는 연장된 핸들 부분(34, 36)을 포함할 수 있다.

컴퓨터 입력 장치(14)는 위치 센서 뿐만 아니라 다양한 버튼, 트리거 및 다중 스위치 입력 장치를 표시하는 정보를 수신하

고, 이러한 정보를 표시하는 정보 패킷을 발생하는 제어기를 포함한다. 이러한 정보 패킷은 컴퓨터(20)에 제공된다(이에

대한 실시예는 도 2에서 자세히 설명됨). 컴퓨터(20)는 예를 들어, 게임 또는 입력 장치(14)로부터의 패킷을 이용하는 기타

다른 프로그램과 같은 응용 프로그램을 포함한다. 컴퓨터(20)는 패킷 형태의 정보를 입력 장치(14)로부터 컴퓨터(20)에서

동작하는 응용 프로그램에 제공하고, 이 용용 프로그램은 상기 정보를 사용하여 디스플레이 장치(15) 상에 디스플레이되

는 객체(object)를 조작한다. 실시예에서 컴퓨터(20)는 개인용 컴퓨터이고, 디스플레이 장치(15)는 (텔레비젼 디스플레이,

LCD 디스플레이, 플라즈마 디스플레이 등을 포함하는) CRT형 모니터 임의 형태의 디스플레이가 될 수 있다. 또 다른 실

시예에서, 컴퓨터(20)는 Nintendo, Sega, Sony 등에 의해 제조된 많은 전용 게임 컴퓨터의 하나와 같은 전용 컴퓨터 또는

전용 시뮬레이션 또는 전용 제어 컴퓨터가 될 수 있다. 이러한 컴퓨터 중 어떤 컴퓨터는 designations Sega Dreamcast 및

Sony Playstation의 이름으로 판매되고 있다.
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물론, 컴퓨터 입력 장치(14)에서 컴퓨터(20)에 제공되는 정보 패킷은 컴퓨터(20)(와 이 컴퓨터에서 동작하는 응용 프로그

램)에 의해서 디스플레이 장치(15)를 제외한 다른 항목을 제어하는 데 사용될 수 있다. 그러나 본 발명은 명확성을 위해서

주로 디스플레이 장치를 제어하는 면에서 기술된다.

도 2를 참조하면, 본 발명에 관한 예시적 환경은 프로세스 유닛(38), 시스템 메모리(39) 그리고 이 시스템 메모리를 포함한

다양한 시스템 구성 요소를 프로세스 유닛(38)에 결합하는 시스템 버스(40)를 포함하는 종래의 개인용 컴퓨터(20)의 형태

의 범용 컴퓨터 장치를 포함한다. 시스템 버스(40)는 메모리 버스 또는 메모리 제어기, 주변장치 버스 그리고 다양한 버스

구조 중 어느 하나를 사용하는 지역 버스를 포함하는 몇 가지 형태의 버스 구조 중 하나가 될 수 있다. 시스템 메모리는 읽

기 전용 메모리(ROM)(41)와 임의 접근 메모리(RAM)(42)를 포함할 수 있다. 시동할 때와 같은 경우에 개인용 컴퓨터(20)

내의 구성 요소간의 정보를 전송하는 데 도움이 되는 기본 루틴을 포함하고 있는 기본적인 입출력 시스템(BIOS)(43)이

ROM(41)에 저장되어 있다. 또한, 개인용 컴퓨터(20)는 하드 디스크(미도시)로부터 읽고 쓸 수 있는 하드 디스크 드라이브

(44), 지울수 있는 자기 디스크(46)로부터 읽고 쓸 수 있는 자기 디스크 드라이브(45) 그리고 CD ROM 또는 기타 광 매체

와 같은 지울수 있는 광디스크(48)로부터 읽고 쓸 수 있는 광 디스크 드라이브(47)를 더 포함한다. 하드 디스크 드라이브

(44), 자기 디스크 드라이브(45) 및 광디스크 드라이브(47)는 각각 하드 디스크 드라이브 인터페이스(49), 자기 디스크 드

라이브 인터페이스(50) 및 광디스크 인터페이스(51)에 의해 시스템 버스(40)에 연결되어 있다. 드라이브 및 관련 컴퓨터

판독 매체는 컴퓨터 판독 인스트럭션, 데이터 구조, 프로그램 모듈 및 개인용 컴퓨터(20)에 대한 기타 데이터를 불활성 기

억을 제공한다.

본 명세서에서 서술된 예시적인 환경이 하드 디스크, 지울수 있는 자기 디스크(46) 및 지울수 있는 광디스크(48)를 사용함

에도 불구하고, 본 발명이 속한 기술 분야에서 통상의 지식을 가진 자라면 자기 카셋트, 플래시 메모리 카드, 디지털 비디

오 디스크, 베르누이 카트리지, 임의 접근 메모리(RAM), 읽기 전용 메모리(ROM) 등과 같이 컴퓨터가 접근할 수 있는 데이

터를 기억할 수 있는 다른 형태의 컴퓨터 판독 매체도 예시된 동작 환경에서도 또한 사용될 수 있다는 것을 이해할 수 있을

것이다.

운영 체제(52), 하나 또는 그 이상의 응용 프로그램(53), 기타 프로그램 모듈(54) 및 프로그램 데이터(55)를 포함하는 많은

수의 프로그램 모듈은 하드 디스크, 자기 디스크(46), 광디스크(48), ROM(41) 또는 RAM(42)에 저장될 수 있다. 사용자는

키보드(56)와 포인팅 장치(57)와 같은 입력 장치를 통해 개인용 컴퓨터(20)에 커맨드와 정보를 입력할 수 있다. 다른 입력

장치(미도시)에는 마이크로폰, 조이스틱, 게임 패드, 위성 디쉬(satellite dish), 스캐너 등이 포함될 수 있다. 이들 및 기타

입력 장치가 시스템 버스(40)에 결합되어 있는 인터페이스(58)를 통해 프로세스 유닛(38)에 자주 연결된다. 인터페이스

(58)는 사운드 카드, 병렬 포트, 게임 포트 또는 유니버설 시리얼 버스(USB)와 같은 많은 다른 인터페이스를 포함한다. 모

니터(16) 또는 기타 다른 형태의 디스플레이 장치도 또한 비디오 어댑터(59)와 같은 인터페이스를 통해 시스템 버스(40)에

연결된다. 모니터(16) 외에도 개인용 컴퓨터는 통상 스피커와 프린터(미도시)와 같은 기타 주변 출력 장치를 포함할 수 있

다.

개인용 컴퓨터(20)는 원격 컴퓨터(60)와 같은 하나 또는 둘 이상의 원격 컴퓨터에 논리 연결(logic connection)을 사용한

네크워크 환경에서 동작할 수 있다. 단지 메모리 기억 장치(61)만 도 2에서 예시되었지만, 원격 컴퓨터(60)는 다른 개인용

컴퓨터, 서버, 라우터, 네트워크 PC, 피어 디바이스 또는 기타 네트워크 노드가 될 수 있고, 통상 개인용 컴퓨터(20)에 관하

여 상기에서 서술된 구성 요소의 많은 부분 또는 모든 부분을 포함한다. 도 2에 도시된 논리 연결은 근거리 통신망(LAN)

(62), 광역 통신망(WAN)(63)을 포함한다. 이러한 네트워크 환경은 사무실, 기업체-광역 컴퓨터 통신망 인트라넷 및 인터

넷에서 흔히 있다.

개인용 컴퓨터(20)는 LAN 네트워크 환경에 사용되는 경우, 네트워크 인터페이스 또는 어댑터(64)를 통해 근거리 통신망

(62)에 연결된다. 개인용 컴퓨터(20)는 WAN 네트워크 환경에 사용되는 경우, 통상 인터넷과 같은 광역 통신망(63)에 대

해 통신을 구성하는 기타 수단 또는 모뎀(65)을 포함한다. 내장형 또는 외장형이 될 수 있는 모뎀(65)은 직렬 포트 인터페

이스(58)를 통해 시스템 버스(40)에 접속된다. 네트워크 환경에서, 개인용 컴퓨터(20)에 대해 상대적으로 또는 개인용 컴

퓨터의 일부분에 대해 도시된 프로그램 모듈은 원격 메모리 기억 장치에 저장될 수 있다. 도시된 네트워크 연결은 예시적

이며, 컴퓨터 사이의 통신 링크를 구성하는 기타 수단이 사용될 수 있다는 것을 이해할 수 있을 것이다.

컴퓨터(20)가 전용 컴퓨터인 경우, 특정 구성은 도 2에서 설명된 구성과 차이가 있을 수 있다. 그러나 그 차이는 중요한 차

이는 아니다. 상기 모든 컴퓨터는 입력 장치(14)로부터 정보를 수신하고, 수신된 정보를 이용하여 소프트웨어 및/또는 하

드웨어의 동작 또는 외관을 수정하는 컴퓨터 소프트웨어 및/또는 하드웨어를 실행하는 메카니즘을 가지고 있다. 상기 동작

또는 외관의 수정으로 종종 디스플레이 장치 상에서 볼 수 있는 변화가 생긴다.
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도 3a 내지 3c는 본 발명의 한 측면에 따른 위치 감지를 설명한다. 도 3a에서 컴퓨터 입력 장치(14)는 디스플레이 장치

(15) 상에서 디스플레이(100)에 상대적으로 도시되어 있다. 도 3a는 디스플레이(100)는 디스플레이 장치(15)에서 디스플

레이될 수 있는 삼차원 환경 중 단지 일부분이라는 것을 설명한다. 멤버(18)를 X 및 Y 회전축 모두를 따라서 멤버(16)에 관

하여 실질적으로 중심 위치에 있게 하면, 디스플레이되는 3차원 가상 환경의 일부가 도 3a에 도시되어 있는 바와 같이 제1

개인 투시뷰의 중심 부분에 있게 된다.

하지만, 도 3b은 멤버(18)가 멤버(16)에 대해 그리고 전체적으로 회전축(102) 주위를 화살표(24)에 의해 표시되는 X 방향

으로 회전될 수 있다는 것을 설명하는 컴퓨터 입력 장치(14)의 평면도이다. 입력 장치(14)가 조이스틱으로 구현되어 있다

면, 축(102) 주위의 회전(pivot)은 예를 들어, 사이드-사이드(side-to-side) 형태로 조이스틱을 이동시키는 것에 대응된

다. 멤버(18)가 임의의 미리 정해진 동작 범위 내에서 축(102) 둘레로 회전될 때, 컴퓨터 입력 장치(14)는 축(102) 둘레에

서 멤버(16)에 대한 위치를 표시하는 정보를 포함하는 정보 패킷을 형성한다. 이러한 정보는 컴퓨터(20)(와 컴퓨터에서 동

작하는 애플리케이션)에 의해 사용되어 디스플레이(15) 상에서 디스플레이되고 있는 뷰포인트를 제어한다.

예를 들어, 멤버(18)가 미리 정해진 동작 범위 내에서 축(102) 둘레를 회전할 때, 뷰포인트는 예를 들어 도 3b에서 화살표

(104)에 의해 표시된 방향으로 대응하여 이동할 수 있다. 멤버(18)가 축(102) 둘레로 시계 반대 방향으로 아티큘레이트되

어 있을 때, 뷰포인트는 도 3b에서 숫자(100A)로 표시된 위치를 향해 이동될 수 있다. 이와 비슷한 방식으로 멤버(18)가

축(102) 둘레를 시계 방향으로 아티큘레이트되어 있을 때, 뷰포인트는 도 3b에서 도시된 100B 방향으로 이동될 수 있다.

이런 방식으로 멤버(18)의 멤버(16)에 대한 절대적인 이동은 도 3에서 도시된 것과 같이 디스플레이되고 있는 뷰포인트의

절대적인 이동으로 직접 매핑된다. 물론, 이와 같은 형태의 매핑은 조이스틱과 같은 다른 형태로 구현된 입력 장치(14)에

서도 실행될 수 있다.

도 3c는 컴퓨터 입력 장치(14)의 측면도이다. 도 3c에는 실시예에서 컴퓨터 장치의 멤버(18)는 단지 도 3b의 축(102) 둘

레에 대해서만 아티큘레이트되어 있는 것이 아니고, 축(106) 둘레를 화살표(26)로 표시되는 피치 또는 Y 방향으로 회전할

수 있음이 도시되어 있다. 입력 장치(14)가 조이스틱인 경우, 축(106) 둘레의 회전은 조이스틱을 프론트-백(또는 백-프론

트) 형식으로 이동하는 것에 대응될 수 있다. 멤버(18)가 화살표(26)에 의해 표시되는 방향으로 상하이동(pitch) 되었을 경

우, 미리 정해진 동작 범위 내에 머물기만 한다면, 디스플레이 장치(15) 상에 디스플레이되는 제1 개인 투시는 화살표

(108)에 의해 표시되는 방향으로 대응되어 움직이는 것이다. 예를 들어, 멤버(18)가 시간 반대 방향으로 회전한다면(도 3

참조), 제1 개인 투시는 도 3c에서 숫자(100C)에 의해 정해진 방향을 향해 위로 이동한다. 이와 비슷한 방식으로 멤버(18)

가 축(106) 둘레를 시계 방향으로 회전한다면(도 3c 참조), 디스플레이 장치(15) 상에 디스플레이되는 제1 개인 투시는 숫

자(100D)에 의해 전체적으로 지정된 방향과 같이 윗쪽 방향으로 이동된다. 따라서 멤버(18)가 미리 정해진 동작 범위 내에

서 축(106) 둘레를 회전하는 경우라면, 멤버(18)의 멤버(16)에 대한 절대 이동은 디스플레이 장치(15) 상에 디스플레이되

는 제1 개인 투시의 절대적인 움직임에 매핑될 수 있다. 이와 같은 형태의 매핑은 입력 장치(14)가 예를 들어, 조이스틱으

로 구현되었을 때 될 수 있다.

물론, 멤버(18)의 멤버(16)에 대한 축(102) 또는 축(106) 둘레의 절대적인 이동은 디스플레이 장치(105)에 디스플레이되

는 제1 개인 투시의 절대적인 이동을 제공하기 위하여 직접 매핑되거나 또는 상향 스케일되거나 하향 스케일될 수 있다.

예를 들어, 멤버(18)가 축(102) 또는 축(106) 둘레를 5 도 회전하는 것은 디스플레이 장치(15) 상에서 디스플레이되는 가

상 환경에서 제1 개인 투시뷰가 20 도 회전하는 것에 해당할 수 있다. 임의의 바람직한 스케일링 인자가 (1:1을 포함하여)

사용될 수 있다.

멤버(18)가 축(102) 또는 축(106) 둘레에서 미리 정해진 동작 범위를 넘어서 이동한다면(또는 조이스틱이 미리 정해진 동

작 범위를 넘어서 사이드-사이드 이동하거나, 포워드-백 이동한다면), 이러한 이동은 디스플레이 장치(105) 상에 디스플

레이되는 제1 개인 투시뷰의 절대적인 이동이나 절대적인 위치에 더 이상 매핑되지 않는다. 매핑되지 않는 대신에 상기 이

동은 예를 들어 제1 개인 투시뷰의 연속적인 이동에 대응된다. 예를 들어, 멤버(18)가 축(102) 둘레에서 화살표(24)에 의

해 표시되는 방향으로 미리 정해진 동작 범위를 넘어서 아티큘레이트되어 있다면(도 3b에 도시됨), 제1 개인 투시뷰는 멤

버(18)가 미리 정해진 동작 범위 내로 되돌려질 때까지 멤버(18)가 움직이는 방향으로 계속적으로 회전하는 것으로 보일

것이다. 이러한 내용은 도 4a와 도 4b에서 더 자세히 설명된다.

도 4a는 일실시예로서 축(102) 또는 축(106) 둘레의 동작 범위(회전 각도)를 사용자가 느끼는 회전에 반대되는 물리적 힘

에 대해서 플롯팅한 도면이다. 동작 범위로 다른 프로파일을 갖는 더 많거나 더 적은 영역도 사용될 수 있으나, 도 4a에서

는 동작 범위는 세 개의 다른 범위 또는 행동 영역으로 나뉘는 것으로 도시되어 있다. 사용자가 범위(110) 내에서 멤버(18)

를 회전시킬 때(일실시예에서 중앙, 중립 위치에 대해 약 +30 도 또는 -30 도인 범위인데, 임의의 바람직한 범위도 사용될

수 있으며, 필요하다면 중립 위치에 대해서 비대칭일 수 도 있슴), 전체 영역(110)에서 이동에 대해 예를 들어, 작으면서 일
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정한 저항을 가지는 점성 유체의 움직임을 감지한다. 그러나 중심 복귀력(return to center force)도 또한 영역(110)에 있

다. 사용자가 멤버(18)를 영역(110)의 경계를 넘어서 임의의 방향으로 회전하는 순간, 사용자는 예를 들어 힘의 증가와 같

은 이동시 다른 저항을 감지하게 된다. 따라서 사용자가 약 +30의 동작 범위를 넘어서 범위(112)로 멤버(18)를 회전하는

경우, 사용자가 양의 방향으로 최고의 동작 범위까지(예를 들어, 약 +40 도 까지) 멤버(18)를 회전시켜 나갈 때, 사용자는

예를 들어, 이러한 이동에 대한 물리적인 저항이 증가함을 감지하게 된다. 이와 비슷하게 사용자가 멤버를 중립 영역에서

약 -30 도를 넘어서 영역(114)까지 회전하는 경우, 영역(114)을 통해서 최종 동작 범위까지(예를 들어, 약 -40 도까지)의

계속되는 회전에 대해 저항이 증가함을 감지하게 된다. 또한, 임의의 또는 모든 영역은 중심 복귀력으로 구성될 수 있다는

것을 주목해야 한다. 더 나아가, 다른 비선형 또는 계단형 힘 프로파일도 임의 영역 또는 모든 영역에서 사용될 수 있다. 상

기 힘은 임의 영역 내에서 증가하고 감소할 수 있다. 또한, 중앙 영역(110)은 일정한 힘 프로파일을 나타낼 필요는 없다. 선

형이고 계속 증가하는 힘 프로파일이 바깥쪽 영역에 도시되어 있고, 선형이고 일정한 힘 프로파일이 중심 영역에 도시되어

있는 것은 단지 설명을 위한 것이다.

일실시예에서, 도 4a의 힘 프로파일은 후술하고 도 12a 내지 14c에서 더 자세히 설명되는 캠 및 캠 공이 배열(cam

follower arragement)을 사용하여 만들어진 것이다. 그러나 원하는 힘 프로파일을 만드는 임의의 다른 배열도 사용될 수

있다. 예를 들어, 압축 또는 인장 스프링, 유체로 채워진 대시포트, 공압 및 유압 시스템, 공기액압증가 시스템 또는 기타 다

른 가변 저항 어셈블리나 바이어스 멤버가 사용될 수 있다.

도 4b는 본 발명의 한 측면에 따른 다른 행동 영역(예를 들어, 절대 및 속도 이동 영역)을 설명한다. 도 4b는 도 4a 및 도

3a 내지 3c와 결합하여 설명된다. 도 4b는 축(106) 둘레의 멤버(18)의 피치 이동(또는 Y축 방향)과 축(102) 둘레의 멤버

(18)의 요이동(yaw movement)(또는 X축 방향)을 플롯한 것이다. 도 4b의 플롯은 세 개의 제어대 또는 행동 영역(116,

118, 120)으로 각각 나뉜다. 더 많거나 더 적은 행동 영역이 또한 사용될 수 있다. 상기 행동 영역들은 멤버(18)의 축(106)

둘레의 피치 이동(Y축 이동)과 멤버(18)의 축(102) 둘레의 요 이동(X 축 이동)을 나타내는 축에 대해서 플롯되어 있다. 입

력 장치(14)가 조이스틱인 경우, 상기 행동 영역은 각각 조이스틱의 전진/후진과 사이드-사이드 이동에 해당되는 것이다.

행동 영역(116)은 멤버(16)에 대해서 멤버(18)의 동작 범위 내에서 중심 위치 또는 중립 위치를 나타내는 중심대(central

band)이다. 중심 제어대(central control band)(116)는 작은 점이나 도 4b에서 작은 그룹의 점들 또는 큰 그룹의 점들이

될 수 있다는 것에 주목해야 한다. 행동 영역(118)은 축(102) 및 축(106) 둘레의 미리 정해진 동작 범위(110)에 대응되는

절대 위치 제어대이다. 행동 영역(120)은 미리 정해진 동작 범위(110)를 넘어서 임의 방향으로 멤버(18)가 이동하는 것에

대응하는 속도 제어대(velocity control band)를 표시한다.

상기 제어대는 멤버(18)의 축(102) 또는 축(106) 둘레의 회전에 대하여 비슷한 방식으로 동작할 수 있으나, 본 명세서에서

는 간단하게 멤버(18)의 축(102) 둘레의 회전에 대해서만 서술된다. 사용자가 영역(118) 내에서 멤버(18)를 축(106) 둘레

로 멤버(16)에 대해서 이동시킬 때, 장치(14)는 멤버(16)와 멤버(18)의 상대적인 위치를 표시하는 정보를 컴퓨터(20)에 제

공한다. 디스플레이 장치(15)가 게임에대한 가상 환경을 디스플레이하고 있는 실시예에서는 컴퓨터(20)가 멤버(18)의 축

(102) 둘레의 회전과 같은 방향으로 왼쪽 또는 오른쪽으로 절대 방식으로 제1 개인 투시뷰를 이동시킨다. 따라서 사용자가

멤버(18)를 중심대(116)에 대해서 예를 들어, 축(102) 둘레로 +5 도 회전시킨다면, 컴퓨터(20)는 도 3b에서 설명된 바와

같이 제1 개인 투시뷰를 오른쪽으로 미리 정해진 거리 만큼 이동시킨다. 멤버(18)의 5 도 이동은 제1 개인 투시뷰의 같은

양의 이동 또는 다른 양의 이동에 대응된다. 그러나 멤버(18)의 절대 이동은 예들 들어, 제1 개인 투시뷰의 절대 이동으로

직접 매핑될 수 있다.

멤버(18)의 축(102) 둘레의 이동이 행동 영역(118)을 넘어서 행동 영역(120)으로 들어가면, 멤버(18)의 절대 이동은 더이

상 제1 개인 투시뷰의 절대 이동으로 매핑되지 않는다. 그 대신에 멤버(18)가 영역(120) 내에서 이동하게 되면, 제1 개인

투시 뷰가 멤버(18)의 축(102) 둘레의 회전 방향에 대응하는 방향으로 계속 이동하게 된다. 다시 말하면, 사용자가 멤버

(18)를 축(102) 둘레로 시계 방향으로 회전하여 영역(120)으로 들어가면, 도 3b에 도시된 제1 개인 투시뷰는 오른쪽으로

회전하기 시작할 것이다. 사용자가 영역(120) 내에서 멤버(18)를 정해진 위치에서 고정시키는 동안에만, 제1 개인 투시뷰

가 일정한 속도로 오른쪽으로 계속 회전할 것이다.

일실시예에서, 영역(120)은 복수개의 서브 제어대로 나뉜다. 따라서 사용자가 멤버(18)를 축(102) 둘레로 더 회전시켜서

영역(120)으로 들어가면, 멤버(18)는 서브 제어대를 거쳐서 움직이게 되고, 제1 개인 투시뷰는 각 영역에서 더 빠른 속도

로 회전할 것이다. 따라서 영역(102)에서의 속도 프로파일은 멤버(18)가 서브 제어대를 통해 이동하면서 단계적으로 증가

한다. 다른 실시예에서도 이와 비슷하게 영역(120)의 속도 프로파일은 선형 증가 함수 또는 비선형 증가 함수(예를 들어,

지수함수 또는 2차 함수) 또는 연속적으로 증가하지 않으나 처음에는 증가하고 그 다음에는 감소하는 선형 또는 비선형 함

수가 될 수 있다. 속도 프로파일의 모양은 사용자에 의해 선택되고 조정될 수 있다. 이러한 경우에 사용자는 다양하게 다른

미리 정해진 프로파일로부터 선택하거나, 프로파일 모양을 특정함으로써 프로파일을 개인이 원하는 모양으로 할 수 있다.
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또한, 사용자가 멤버(18)를 더 회전시켜서 영역(120)으로 들어가면, 사용자는 도 4a에 도시된 힘 프로파일에서 동작 범위

(112)에 의해 설명된 것과 같이 장치에서 축 둘레로 회전하는 데 대한 물리적 저항이 증가함을 감지하게 된다. 따라서 속도

증가는 물리적 저항의 증가와 결합되어서 속도 영역으로의 주어진 회전에 대응한 속도에 관한 촉각 피드백을 사용자에게

제공한다. 물론, 다른 힘 프로파일(예를 들어, 더 높은 경사 또는 더 낮은 경사, 비선형, 단계적 등등)이 상기 영역에 사용될

수 있음이 다시 언급된다. 촉각 피드백(force profile)은 속도 프로파일에 전체적으로 부합하도록 구성되거나 되지 않을 수

있다.

사용자가 멤버(18)를 축(102) 둘레로 시계 반대 방향으로 회전하여 행동 영역(118)과 행동 영역(120) 사이의 경계 반대

방향으로 회전하기 시작하면, 제1 개인 투시뷰가 회전하는 속도는 상기 시계 반대 방향으로 속도 프로파일을 따라 간다.

따라서 실시예에서 제1 개인 투시뷰가 회전하는 속도는 감소한다. 영역(120)으로부터 영역(118)에 돌아오는 천이는 다양

한 방법으로 다루어진다. 예를 들어, 제어대(120)를 벗어날 때, 절대 위치결정(absolute positioning)이 재시작되기 전까지

멤버(18)를 중심 또는 중립 위치(116)에 배치하는 것이 바람직하다. 이러한 경우 사용자가 멤버(18)를 축(102) 둘레로 반

시계 방향으로 회전할 때, 영역(118)과 영역(120) 사이의 경계는 이동하여 영역(118)과 영역(116) 사이의 경계와 일치할

수 있다. 따라서 멤버(18)가 축(102) 둘레를 중심 영역(116)까지 계속 회전할 때까지, 제1 개인 투시뷰는 감소된 속도로

회전을 계속할 것이다. 그 다음에 영역(120)과 영역(118) 사이의 경계는 (도 4b와 같이) 원래 위치에서 재구성되고, 사용

자는 상기 서술한 바와 같이 영역(118) 내에서 절대 위치 결정을 재시작할 수 있다.

또 다른 실시예에서 영역(120)에서 영역(118)으로의 천이는 다른 방법으로 다루어진다. 사용자가 반시계 방향으로 멤버

(18)를 회전시켜서 영역(118)을 통과하면, 사용자는 단순히, 사용자가 멤버(18)를 반시계 방향으로 계속 회전시켜서 중심

영역(116) 안으로 들어올 때까지 제1 개인 투시뷰의 움직임이 감지되지 않는 불감대를 만나게 된다. 다시 말하면, 사용자

가 멤버(18)를 축(102) 둘레로 반시계 방향으로 회전시켜서 영역(120)의 경계를 지나면, 제1 개인 투시뷰는 회전을 멈추

고, 사용자가 영역(118)을 통해 중심 영역(116) 방향으로 멤버(18)를 계속 회전시키더라도 제1 개인 투시뷰는 이동하지

않는다. 사용자가 멤버(18)를 영역(116) 안의 중심에 위치시키면, 정상적인 위치 결정이 재시작된다.

더 나아가 또 다른 실시예에서는, 멤버(18)는 스위치를 제어하기 위하여 영역(118) 내에서 중심이 맞춰질 필요가 없다. 다

시 말하면, 멤버(18)가 영역(120)으로부터 영역(118)으로 복귀하자마자 절대 이동 제어가 재시작된다. 또한, 이러한 방식

의 재시작이 일어나는 경계는 동작 범위를 따라서 실질적으로 임의의 바람직한 점으로 맞춰질 수 있다. 또한, 상기 점은 사

용자에 의해서 선택되고 조정될 수 있다.

도 5는 사용자 입력 장치(14)의 일실시예에 관한 블럭 선도이다. 도 5에 도시된 바에 의하면, 사용자 입력 장치(14)는 제어

기(124), X 위치 센서(126) 및 Y 위치 센서(128); 보정 회로(130); 버튼 어레이 스위치, 트리거 스위치 및 다중 스위치 입

력 장치(30)(모두 합쳐서 숫자 132로 지정됨); 영역 보정 회로(134)에 대응하는 스위치들을 포함한다.

X 및 Y 센서(126, 128)는 회전 전위차계(potentiometer)일 수 있다. 물론, 센서(126, 128)는 광학 인코더 또는 기계적 인

코더, 용량성 센서, 전자기 센서 등과 같은 다른 형태의 센서가 될 수 있다. 센서(126, 128)가 전위차계인 경우, 센서(126)

는 예를 들어, 멤버(16)에 결합된 저항 부분과 멤버(18)에 결합된 와이퍼 부분을 가지고 있다(또는 그 반대 경우도 있음).

따라서 멤버(18)가 피치축(106)을 따라 회전하면, 센서(126)를 구현하는 전위차계의 저항값은 변한다. 이와 비슷한 방식

으로, 센서(128)는 예를 들어, 멤버(16)에 결합된 저항 부분과 멤버(18)에 결합된 와이퍼 부분을 가지고 있다(또는 그 반대

경우도 있슴). 따라서 멤버(18)이 축(102) 둘레를 회전할 때, 센서(128)를 구현하는 전위차계의 저항값이 변화한다. 이러

한 방식으로 센서(126, 128)는 멤버(16)에 대한 멤버(18)의 X 및 Y 위치(피치 및 요)를 표시하는 신호를 제공한다.

이와 비슷한 방식으로, 장치(14)가 조이스틱인 경우, 센서(126 128)는 조이스틱의 사이드-사이드 이동과 전후 이동을 감

지하는 임의의 종래의 임의의 센서 배열이 될 수 있다. 이러한 센서 배열은 미국특허공보 번호 제 5,694,153에 개시되어

있는데, 이 특허공보에 개시된 내용은 본 발명에 참조되어 본 발명의 일부를 이룬다.

센서(126, 128)로부터의 신호는 아날로그-디지털 변환기(A/D 변환기)(136)에 제공된다. 일실시예에서, 변환기(136)는

마이크로컨트롤러(124)와 통합되어 있다. 물론, 다른 이산 A/D 변환기도 또한 사용될 수 있다. A/D 변환기(136)는 센서

(126, 128)로부터의 아날로그 센서 신호를 디지털 신호로 변환시켜서 마이크로컨트롤러(124)에 제공된다.

센서(126, 128)를 보정하기 위하여, 컴퓨터 입력 장치(14)는 예를 들어, 멤버(18)를 멤버(16)에 대해 정확하게 알려져 있

는 각도로 회전시키도록 조작될 수 있는 테스트 고정구(test fixture) 내에 배치된다. 상기 정확하게 알려진 각도에서는 센

서(126, 128)의 출력값은 센서 보정 회로(30)를 사용하여 원하는 값으로 (절사와 같은 방법으로) 맞춰진다. 일실시예에서,
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회로(130)는 센서(126, 128)의 출력값을 절사(trimm)하도록 배열된 트림 전위차계(trimm potentiometer)의 회로이다.

다른 보정 회로 또는 임의의 하드웨어나 소프트웨어도 사용될 수 있다. 몇가지 실시예에서는 신호가 디지털 형태로 변환되

면, 광학 인코더를 물리적으로 재위치시키고, 프로그래머블 전원을 프로그래밍하거나 디지털 오프셋을 제공한다.

일실시예에서 버튼 어레이, 트리거 및 햇스위치용 스위치(132)는 간단하게는 클로져(closure)를 표시하는 신호를 마이크

로컨트롤러(124)에 제공하는 일련의 스위치를 포함한다. 따라서 어레이(28), 트리거(32) 또는 햇스위치(30)와 관련된 버

튼들 중 임의의 버튼이 눌러지면, 그러한 버튼과 트리거는 마이크로컨트롤러(124)에 의해 감지되는 스위치 클로져를 생성

한다.

영역 보정 회로(134)는 절대 위치결정 영역과 (도 4b에서 도시된 행동 영역(118, 120)에 대하여 기술된) 속도 위치결정 영

역 사이의 영역 경계를 (절사하거나 정확하게 조정하여) 맞추는 데 사용된다. 인간 공학적 및 기타 이유로 해서 X 및 Y 축

둘레 모두에 대해서 전체 동작 범위를 최대 대략 +/- 40 도로 하는 것이 바람직하다. 그러한 경우에 센서(126, 128)의 출

력은 센서에 의한 최대 신호 출력이 멤버(16)에 대하여 적당한 축 둘레에서 멤버(18)의 최대 동작(이동) 범위에 해당하도

록 조정된다.

이와 비슷한 방식으로, 영역(118)(절대 위치 영역)과 영역(120)(속도 위치 영역) 사이의 전이를 정확하게 보정하여 상기

영역들 사이의 전이가 사용자가 (도 4a의 힘 프로파일에서 설명되는) 증가된 힘을 감지하는 것에 대응하도록 하는 것이 바

람직하다. 따라서 멤버(18)는 상기 감지되는 증가된 힘이 나타나는 경계 위치로 회전되고, 센서(126, 128)에 의한 출력값

은 바람직한 값으로 맞춰진다. 이러한 과정은, 사용자 입력 장치가 절대 위치결정 영역과 속도 위치결정 영역 사이의 천이

에 도달하는 때를 인식할 수 있도록 하기 위하여, 스트레인 게이지 또는 기타 스트레인 측정 장치를 구비한 텍스트 고정구

(text fixture) 내에 컴퓨터 입력 장치(14)를 배치함으로써 이루어진다. 센서 보정 회로(130)에서와 같이, 영역 보정 회로

(134)는 센서(126, 128)의 출력을 원하는 값으로 절사하도록 배열되어 있는 트림 전위차계를 이용하여 구현될 수 있다. 물

론 다른 보정(하드웨어 또는 소프트웨어)도 사용될 수 있다. 예를 들어, 센서가 광학 인코더인 경우, 센서는 다시 오리엔테

이션될 수 있다. 또한, 디지털 오프셋 등도 있다.

또한,마이크로컨트롤러(124)는 컴퓨터(20)에 결합되기에 적당한 출력을 제공받는다. 일실시예에서, 마이크로컨트롤러

(124)에 의해서 제공되는 출력은 유니버설 직렬 버스(USB) 프로토콜에 따라 제공된다. 이와 비슷한 방식으로 USB 변환기

케이블이 마이크로컨트롤러(124)와 컴퓨터(20) 사이에 접속되어 필요한 데이터 전송을 최적화할 수 있다. 다른 실시예에

서는 마이크로컨트롤러(124)에 대한 출력은 게임 포트 프로토콜이나 임의의 다른 바람직한 프로토콜에 따라 제공된다.

도 6은 마이크로컨트롤러(124)에 의해 준비되고, 컴퓨터(20)에 전송되는 데이터 패킷(136)을 나타낸다. 데이터 패킷

(136)이 컴퓨터(20)에 직렬 또는 병렬로 전송될 수 있는 동안의 데이터 패킷(136)의 내용이 5, 8-비트 바이트의 정보 측면

에서 도 6에 도시되어 있다. 바이트는 패킷(136)의 왼쪽 열을 따라 바이트 0 내지 바이트 4로 라벨되고, 비트는 패킷(136)

의 맨 위쪽 행을 따라 비트 0 내지 비트 7로 라벨되어 있다.

센서(126, 128)로부터의 신호는 A/D 변환기(136)에 의해서 디지털 워드로 변환된다. 이 디지털 워드는 예를 들어서 멤버

(18)의 멤버(16)에 대한 위치를 표시하는 10 비트 해상력을 가진다. 물론 8 비트 해상력 또는 임의의 다른 바람직한 해상

력도 사용될 수 있다. 10 비트 해상력 데이터는 (센서(128)에 대해서는) 비트 X0 내지 X9 그리고 (센서(126)에 대해서는)

비트 Y0 내지 Y9에 의해 표시된다. 이러한 정보는 바이트 0, 비트 위치 0으로 시작하고, 바이트 2, 비트 위치 3으로 끝나

는 패킷(136)에 포함된다.

A/D 변환기(136)로부터의 값에 기초하여, 마이크로컨트롤러(124)는 사용자가 속도 제어 영역(120)으로 들어가도록 멤버

(18)를 회전하였는지 또는 멤버(18)가 여전히 절대 위치결정 영역(118)에 있는가를 결정할 수 있다. 바이트 2, 비트 위치

4 및 5에 위치한 비트 ZBX와 비트 ZBY는 각각 멤버(18)가 절대 위치결정 영역에 있는 가 또는 속도 위치결정 영역에 있는

가에 관한 결정에 해당되는 것이다. 예를 들어, 만약 ZBX 비트가 0(영)으로 세트되면, 이것은 X(또는 요) 방향에 있는 절대

위치결정 영역에 있는 멤버(18)에 해당되는 것이다. 만약 그 비트가 1로 세트되면, 이것은 멤버(18)가 축(102) 둘레를 미

리 정해진 동작 범위를 넘어서 회전하여 속도 위치 영역으로 들어섰다는 것을 표시한다. 비트 X0 내지 X9에 의해 표시되

는 값은 멤버(18)가 속도 영역의 중립 부분에서 양의 방향쪽 또는 음의 방향쪽에 있는 가를 표시한다. 바이트 2, 비트 5에

있는 ZBY 비트는 멤버(18)가 비슷한 방식으로 (피치 축(106) 둘레를) Y 방향으로 회전하는 것에 해당된다.

바이트 2에 있는 비트 위치 6 및 7은 사용되지 않는다.
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바이트 3, 비트 위치 0 내지 6에 있는 비트 B0 내지 B6은 버튼 어레이(28) 내의 버튼에 해당되는 스위치의 클로져의 상태

를 표시한다. 바이트 3, 비트 위치 7과 바이트 4, 비트 위치 0에 있는 신호 T0 및 T1은 각각 트리거(32)와 관련된 스위치

의 클로져의 상태를 표시한다.

바이트 4에 있는 비트 1, 2 및 3는 사용되지 않는다.

바이트 4, 비트 위치 4 내지 7에는 다중 스위치 장치(30)의 상태를 표시하는 값이 제공된다. 실시예에서, 장치(30)는 햇스

위치이다. 따라서 관련된 비트 위치에 있는 비트는 H0 내지 H3으로 라벨되어 있다. 다음 표는 비트 H0 내지 H3에 의해 제

시되는 햇스위치(30)의 위치를 설명한다.

[표 1]

 H3  H2  H1  H0  위 치

 0  0  0  1  0 도

 0  0  1  0  45 도

 0  0  1  1  90 도

 0  1  0  0  135 도

 0  1  0  1  180 도

 0  1  1  0  225 도

 0  1  1  1  270 도

 1  0  0  0  315 도

 0  0  0  0
No

햇스위치 눌러짐

도 7은 도 5에 나타난 마이크로컨트롤러(124)에 의해 패킷(136)이 형성되는 것을 설명하는 흐름도이다. 마이크로컨트롤

러(124)는 X 및 Y 위치 정보를 수신하고 필터링한다. 이것은 블럭(138)에 의해 표시된다. X 및 Y 위치 정보를 필터링할

때, 일실시예에서 제어기(124)는 센서로부터 수신된 데이터를 오버샘플링하고 평활한다(smooth). 상기 데이터는 제어기

(124)에 구현되어 있는 필터링 로직에 제공될 수 있다. 이 필터링 로직은 크거나 애버레이셔널(abberational)한 스파이크

를 제거하기 위하여 예를 들어, 저대역 필터 테크닉을 사용할 수 있다. 데이터가 수신되고 필터링되면, 다음 데이터 패킷

(136) 생성을 위해서 제어기(124)(또는 관련 메모리)에 저장된다.

또한, 제어기(124)는 주기적으로 버튼, 트리거 및 햇스위치에 관한 스위치 어레이(132)를 폴링하여 상기 스위치와 관련된

데이터를 얻는다. 스위치(132)로부터의 정보도 또한 신호의 견고성(robustness)을 향상하기 위하여 예를 들어, 안티-지

터(anti-jitter)되고, 오버 샘플링된다. 이것은 블럭(140)에 표시되어 있다.

그 다음에 제어기(124)는 센서(126, 128)로부터의 위치 정보에 기초로하여, 입력 장치(14)가 X축에 대하여 속도 영역에

있는 가를 판단한다. 이것은 블럭(142)에 표시되어 있다. 만약 입력 장치(14)가 X축에 대하여 속도 영역에 있다면, 제어기

(124)는 패킷(136)내에서 바이트 2, 비트 위치 4에 위치한 ZBX를 셋팅한다. 이것은 블럭(144)에 의해 표시된다.

다음으로 제어기(124)는 입력 장치(14)가 Y축에 대하여 속도 영역에 있는가를 판단한다. 이것은 블럭(16)에 의해 표시된

다. 만일 입력 장치(14)가 Y축에 대하여 속도 영역에 있다면, 제어기(124)는 패킷(136)내에서 바이트 2, 비트 위치 5에 위

치한 ZBY를 셋팅한다. 이것은 블럭(148)에 의해 표시된다. 제어기(124)는 블럭(150)에 의해 표시되는 바와 같이 패킷

(136)의 나머지를 조립하고, 블럭(152)에 의해 표시되는 바와 같이 적당한 프로토콜에 따라 컴퓨터(20)에 상기 패킷을 전

송한다.

도 8은 개인용 컴퓨터인 컴퓨터(20)의 대표적인 실시예 중 하나에서 패킷(136)의 수신과 처리를 설명하는 기능 블럭 선도

이다. 컴퓨터(20)가 전용 컴퓨터인 다른 실시예에서는 패킷의 처리가 다소 다르더라도 비슷한 결과를 가질 것이다. 도 8은

컴퓨터 입력 장치(14), 버스 레벨 계층(153), 제1 버스 드라이버(154), 리맵퍼(156), 애플리케이션 인터페이스(158) 및 하

나 또는 하나 이상의 애플리케이션(162, 164, 166)을 포함하는 애플리케이션 계층(160)을 도시한다. 도 8에 도시된 시스

템을 설명하기에 앞서서 종래의 USB에 따르면, 장치는 인간 인터페이스 장치(HID)로 분류될 수 있다. 더 나아가, 기능 장
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치 객체(FDO)는 다음 프로그램 모듈이나 장치를 표시하고, 데이터가 어떻게 처리되어야 하는 가에 대한 데이터 관련 정보

를 포함하고 있다. FDO는 기본적으로 원데이터(raw data)를 수신 모듈이나 장치가 볼 것으로 예상되는 데이터로 변환하

는 변환기이다. 물리적 장치 객체(POD)는 데이터를 포함하고 있고, 데이터에 접근하기 위하여 수신 장치나 모듈에 의해

호출될 수 있는 관련 방법을 가지고 있는 객체(object)이다. 필터 장치 객체(FiDO)는 데이터를 검사하고; 수신자에 의해 사

용될 수 있는 형태로 데이터를 배치하기 위하여 (레지스터에 있는 셋팅과 같은) 어떤 셋팅을 기초로 하여서 데이터를 가지

고 무엇을 해야하는 지를 판단하는 객체이다. FDO, PDO 및 FiDO는 모두 본 발명이 속한 기술 분야에서 통상의 지식을 가

진 자가 잘 이해하고 있는 종래의 객체들이다.

동작시, 장치(14)는 먼저 도 6 및 7에 대해 설명된 것과 같이 패킷(136)을 조립한다. 그 다음 패킷(136)은 컴퓨터(20)에 있

는 버스 레벨 계층(153)에 보내진다. 버스 레벨 계층(153)은 표준 USB 계층으로서 데이터를 수신하고, 데이터를 프로세싱

스택을 통해서 제1 버스 드라이버(154)로 셔틀(shuttle)한다.

제1 버스 드라이버(154)는 HIDCLASS 드라이버 랩퍼(wrapper)에 의해 랩되어 있는 드라이버이다. 입력 장치(14)로부터

수신된 패킷은 일실시예에서 조이스틱 형태의 데이터 패킷이다. 다른 데이터 패킷(예를 들어, 마우스, 키보도 등등)도 사용

될 수 있다. 따라서 제1 버스 드라이버(154)는 패킷이 조이스틱 형태의 데이터 패킷이고 조이스틱 PDO를 생성하는 FDO

를 포함하며, 정보를 생성된 PDO에 핸드 오프한다. 그 다음에 조이스틱 PDO는 스택 상부에 있는 정보를 리맵퍼(re-

mapper)(156)에게 전달한다(hand).

리맵퍼(156)는 프로그램 모듈로서, 이에 대한 실시예의 하나로 GCKERNEL.SYS라 불리우는 것이 있고, 이

GCKERNEL.SYS는 애플리케이션 계층(160)에서 최종 수신 애플리케이션에 필요한 객체를 생성한다. 예를 들어, 패킷

(136)에 있는 정보가 조이스틱 패킷으로서 컴퓨터(20)에 들어오고, 많은 게임 애플리케이션이 뷰 포인트 정보가 마우스 및

/또는 키보드 조작에 의해 전송되는 것을 필요로 하기 때문에, 리맵퍼(156)는 애플리케이션 계층(160)에서 다음에 사용되

기 위하여 조이스틱 정보가 마우스 및/또는 키보드 PDO로 리맵핑되는 것이 필요하다.

리맵퍼(156)는 제1 버스 드라이버(154)에 있는 PDO(155)로부터 정보를 수신하는 FiDO(170)를 포함하고 있다. FiDO

(170)는 도 8의 파단 부분에 전체적으로 설명되어 있다. FiDO(170)는 입력 포트(172)에서 정보를 수신하고, 그 정보를 정

확한 PDO로 셔틀한다. FiDO(170)는 그 다음에 이런 형태의 입력 클래스가 지정되어(assigned) 있는 지를 판단한다. 이것

은 블럭(174, 176)에 표시되어 있다. 이러한 지정이 되어 있지 않으면, 수신자 애플리케이션과 애플리케이션 계층(160)은

단순히 정보를 조이스틱 정보로서 보는 것으로 기대하고, 그 정보는 FiDO(170)를 통해 출력 포트(178)에 직접 전달된 후,

출력 포트에서 (화살표(180)에 의해 표시되어 있는 것과 같이) 애플리케이션 계층(160)으로 전송된다.

그러나 지정 블럭(174)에서 이 특별한 형태의 입력 클래스가 마우스 패킷에 지정되어 있다면, FiDO(170)는 정보를 마우스

곡선 필터(182)에 제공하고, 이 필터는 상기 정보에 포함된 적당한 데이터를 이용하여 마우스 PDO를 생성한다. 이러한 가

상 마우스 PDO는 리맵퍼(156)에서 (184)로 표시되어 있다. 그 다음에 마우스 PDO는 아래에 기술될 애플리케이션 인터페

이스(158)에 전달된다.

또한, 만약 FiDO(170)가 애플리케이션 계층(160)에 있는 수신자 애플리케이션이 키보드 조작 형태의 정보를 보는 것을 기

대한다고 판단하면, 그 정보는 매크로 큐(186)에 제공되고, 매크로 큐는 키스트로크를 버튼 누름에 지정한다. 이렇게 하여

리맵퍼(156)에서 숫자(188)로 표시되어 있는 가상 키보드 PDO를 생성한다. 그 정보는 그 다음에 다시 출력 포트(178)로

제공되고, 출력 포트에서 애플리케이션 인터페이스(158)로 전송된다.

장치(14)로부터 수신된 조이스틱 형태의 데이터 패킷이 실제로 가상 마우스 또는 가상 키보드 PDO로 변환되면, 애플리케

이션 인터페이스(158)로 제공된다. 애플리케이션 인터페이스(158)(일실시예에서 HIDSWVD.SYS로 지정되어 있슴)는 애

플리케이션 계층(160)이 기대하는 마우스 또는 키보드 데이터에 대해 특별한 형태의 정보를 포함하는 PDO를 생성한다.

따라서 리맵퍼(156)는 하나의 파이프(예를 들어, 조이스틱 파이프)를 통해 수신된 데이터를 다른 파이프(예를 들어, 마우

스 및/또는 키보드 파이프)로 쪼개는 기능을 한다. 이렇게 하면 애플리케이션 계층(160)에 있는 특별한 애플리케이션이 수

신하기를 기대하고 있는 것에 따라 리맵퍼(156)가 조이스틱 데이터를 마우스 또는 키보드 데이터, 또는 이들의 조합으로

가린다(masquerade).

또한, 리맵퍼(156)는 다른 기능도 한다. 리맵퍼(156)는 데이터를 검사하여, 그 데이터는 멤버(18)가 멤버(16)에 대해 절대

영역 또는 속도 영역에 있는 지를 나타내고 있는 가를 판단한다. 멤버(18)가 절대 영역에 있다면, 리맵퍼(156)는 현재의 위

치와 가장 최근의 이전 위치 사이의 차이를 나타내는 차이값과 가장 최근의 이전 위치로부터 오프셋의 방향을 (가능하면

애플리케이션 인터페이스(158)를 통해) 애플리케이션에게 단순히 전달한다. 그 다음에 애플리케이션 계층(160)에 있는
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애플리케이션 프로그램은 뷰 디스플레이의 포인트(또는 디스플레이 장치(15)에서 디스플레이되고 있는 기타 다른 객체)를

갱신할 수 있다. 이와 비슷한 방식으로, 만약 리맵퍼(156)는 멤버(18)가 연속적인 또는 속도 영역에 있다고 판단한다면, 리

맵퍼(156)는 미리 정해진 차이값을 애플리케이션에게 송신하는데, 장치(14)로부터 멤버(18)가 속도 영역에 있슴을 표시하

는 패킷을 수신하는 동안은 계속해서 상기 차이값을 송신한다. 또한, 전술한 바와 같이 속도 영역이 많은 서브대 또는 서브

영역으로 나뉘어 있다면, 그 변화값은 멤버(18)가 현재 존재하는 특별한 서브영역을 바탕으로 변할 수 있슴은 당연하다.

이와 비슷한 방식으로, 전술한 바와 같이 만약 속도 프로파일이 다른 모양이라면, 변화값은 그 다른 모양에 따라 결정된다.

도 9a 내지 9b는 리맵퍼(156)의 동작을 더 설명한다. 리맵퍼(156)는 먼저 장치(14)로부터 새로운 패킷을 수신한다. 이것

은 블럭(190)에 의해 표시된다. 그 다음 리맵퍼(156)는 패킷내의 위치 정보를 검사하고, 멤버(18)가 절대 영역에 있는 지,

또는 속도 영역에 있는 지를 판단한다. 이것은 블럭(192, 194)에 의해 표시된다. X축 및 Y축 모두에 대해서 같은 검사와

판단이 행해진다는 점이 주목된다. 그러나 본 명세서에서는 설명의 간단함을 위해서 단지 하나의 축만이 도 9a 내지 9c에

대해서 기술된다.

멤버(18)가 절대 영역에 있지 않다면, 이는 멤버(18)가 속도 영역에 있다는 의미이고, 리맵퍼(156)는 속도 영역 내에서 멤

버(16)에 대한 현재의 멤버(18)의 위치에 기초하여 변화값을 결정한다. 이것은 블럭(196)에 의해 표시된다. 상기 변화값은

애플리케이션 계층(160)에 새로운 정보로서 (아마도 애플리케이션 인터페이스(158)) 출력된다. 이것은 블럭(198)에 의해

표시된다. 멤버(18)가 절대 영역 또는 속도 영역에 있는 지를 판단할 때, 리맵퍼(156)는 어떤 히스테리시스를 구현하여 멤

버(18)가 절대 영역과 속도 영역 사이의 경계에 근접해서 위치해 있는 경우 이들 영역 사이에서 앞, 뒤로 점프하는 것을 막

을 수 있다는 점이 주목된다. 이 내용은 도 4a 및 4b에 대해서 기술된다.

블럭(194)에서 만약 리맵퍼(156)가 멤버(18)는 절대 위치결정 영역에 있다고 판단한다면, 리맵퍼(156)는 멤버(18)가 속

도 영역으로부터 직전에 절대 영역으로 들어왔는 지를 판단한다. 만약 멤버(18)가 직전에 속도 영역에서 절대 영역으로 이

동하였다면, 도 4b에서 기술되어 있는 바와 같이, 리맵퍼(156)는 사용자로 하여금 속도 영역 행동에서 실제로 벗어 나오기

전에 멤버(18)의 중심을 맞추게 하고자 할 수 있다. 따라서 본 발명의 일실시예에 따라 블럭(200)에서, 리맵퍼(156)는 멤

버(18)가 직전에 절대 위치결정 영역에 있었는 지를 판단한다. 만약 멤버(18)가 직전에 절대 위치결정 영역에 있지 않았다

면, 이는 멤버(18)가 직전에 속도 영역에서 절대 위치결정 영역으로 방금 들어왔다는 것을 나타낸다. 이러한 경우, 리맵퍼

(156)는 절대 위치결정 영역과 속도 영역 사이의 경계를 절대 위치결정 영역으로 더 이동시켜서 도 4b에 설명된 중심 영역

(116)의 경계와 일치시킨다. 이 내용은 블럭(202)에 의해 표시된다. 따라서 리맵퍼(156)는, 멤버(18)가 미리 정해진 공칭

중심 범위 내에 위치할 때까지 멤버(18)의 속도 영역 내에서의 위치를 표시하는 값을 계속 제공한다. 영역들 사이의 경계

가 중심 영역(116)으로 이동하였다는 정보가 주어지면, 리맵퍼(156)는 멤버(18)의 위치에 기초하여 애플리케이션에 전송

되는 변화값을 결정한다. 이 내용은 블럭(204)에 표시되어 있다. 그 다음 상기 변화값은 새로운 위치 정보로서 애플리케이

션 계층(160)에 출력된다. 이 내용은 블럭(198)에 의해 표시된다. 도 4a 및 4b에 대해서 전술한 바와 같이, 영역들 사이의

천이는 다양한 방법으로 조정될 수 있슴은 물론이다. 이들 방법은 각 방법에 따라 리맵퍼(156)에 의해 구현된다.

멤버(18)가 절대 위치결정 영역에 있고, 사용자가 멤버(18)를 이동시키지 않는 때, 위치 센서에 의해 제공되는 실제 위치

정보값은 어느 정도의 허용 오차와 필터링 기술때문에 몇 비트 위치 정도의 변동이 있을 수 있다. 이러한 변동이 리맵퍼

(156)에 의해 인식되면, 디스플레이(15) 상에 디스플레이되고 있는 제1 개인 투시뷰는 상기 작고 바람직하지 못한 위치 정

보의 변화에 따라 지터 또는 앞, 뒤로 점프하는 경향이 있다. 따라서 위치 정보의 변화의 크기가 임계값보다 작다면, 종래

의 지터 필터를 사용하여 위치 정보의 변화를 무시할 수 있다.

그러나, 변화를 무시하면 해상력을 감속시키고 결과적으로 덜 매끄러운 제어가 된다. 예를 들어, 만약 사용자가 멤버(18)

를 축(102) 둘레로 시계 방향으로 연속적으로 이동시킨다면, 각 샘플링된 값은 이전 값보다 커질 것이므로, 실질적으로 지

터 필터를 사용할 필요가 없다. 따라서 해상력을 감소시킬 필요가 없다.

이러한 이유로 해서 블럭(200)에서, 만약 멤버(18)가 절대 위치결정 영역에 있고, 이전 샘플링 간격 동안에 절대 위치결정

영역에 있었다면, 리맵퍼(156)는 경사 플래그(slope flag)가 세팅되었는 가를 판단한다. 멤버(18)의 위치가 둘 또는 둘 이

상의 연속적인 샘플링 주기 동안에 같은 방향으로 변화했다는 것을 표시하는 위치 정보를 포함하는 둘 또는 둘 이상의 연

속적인 패킷이 수신되는 경우, 경사 플래그는 멤버(18)가 관련된 축 둘레로 이동하는 방향을 표시하도록 셋팅된다.

만약 멤버(18)의 위치가 둘 또는 둘 이상의 연속적인 샘플링 주기 동안에 같은 방향으로 변화한다면, 이것은 사용자가 적

어도 두 개의 샘플링 간격 동안에 같은 방향으로 멤버(18)를 계속 이동시켰다는 것을 표시한다. 경사 플래그가 셋팅되었는

가를 판단하는 것은 블럭(206)에 의해 표시된다. 만일 경사 플래그가 셋팅되어 있지 않다면, 그것은 사용자가 적어도 두 개

의 샘플링 간격 동안에 한 방향으로 멤버(18)를 계속 이동시키지 않았다는 것을 표시한다. 이와 같이 경사 플래그가 셋팅
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되지 않는 경우에는 리맵퍼(156)가 지터 필터(도 9d에 대해 자세히 설명되어 있슴)를 호출한다. 이러한 내용은 블럭(208)

에 의해 표시된다. 지터 필터의 출력에 기초하여, 리맵퍼(156)는 블럭(198)에 표시된 바와 같이 새로운 위치 정보를 애플

리케이션에 출력한다.

블럭(206)에서 경사 플래그가 셋팅되면. 리맵퍼(156)는 멤버(18)의 위치 변화가 이전 경사와 같은 방향에 있는 가를 판단

한다. 만일 같은 방향에 있지 않다면, 이것은 사용자가 이동 방향을 바꿨다는 것이다. 이러한 경우에는 블럭(208)에 의해

표시된 바와 같이 지터 필터를 다시 호출하는 것이 바람직할 수 있다. 위치 변화가 이전 경사와 같은 방향에 있는 가를 판

단하는 것은 블럭(210)에 의해 표시된다.

블럭(210)에서 멤버(18)는 위치 변화가 이전 경사와 같은 방향이라고 판단되면, 이것은 사용자가 단순히 멤버(18)를 같은

방향으로 계속 이동시켰다는 것을 나타내고, 지터 필터를 호출할 필요도 없고, 동시에 해상력의 감소도 없다. 따라서 리맵

퍼(156)는 이러한 경우에는 블럭(198)에 의해 표시되어 있는 바와 같이 새로운 위치 정보를 애플리케이션 계층(160)에 단

순히 출력한다.

새로운 위치 정보가 애플리케이션에 제공되면, 애플리케이션은 X, Y 위치 필드로부터의 새로운 데이터와 (버튼 어레이에

있는 임의의 스위치를 누르는 것과 같은) 나머지 데이터에 기초하여 디스플레이를 갱신한다. 이 내용은 블럭(212)에 의해

표시된다.

도 9c에는 지터 필터를 호출하는 것이 더 잘 설명되어 있다. 지터 필터가 호출될 때, 리맵퍼(156)는 이전 상태로부터의 위

치 변화가 임계값보다 더 큰 값인 가를 판단한다. 이 내용은 블럭(214)에 의해 표시되어 있다. 만일 위치 변화가 임계값보

다 크다면, 이것은 적합한 위치 변화에 해당되는 것이고, 리맵퍼(156)는 새로운 정보를 애플리케이션 계층(160)에 제공한

다. 이 내용은 블럭(198)에 표시되어 있다. 그러나 블럭(214)에서 이전 값으로부터의 위치 변화가 임계값을 초과하지 않는

다면, 리맵퍼(156)는 위치 변화를 무시한다. 이것은 블럭(260)에 표시되어 있다.

도 10은 컴퓨터 입력 장치(14)의 단순한 일실시예의 분해도로서, 입력 장치의 많은 기계적 특성을 잘 설명한다. 도 10은 통

상의 사용 위치로부터 변환되어 있는 위치에 있는 컴퓨터 입력 장치를 도시한다. 도 10은 입력 장치(14)가 조립시에는 연

결되어 있는 하부 하우징(220)과 상부 하우징(222)을 도시한다. 상부 하우징(222)은 버튼 어레이(28)에 있는 버튼에 대한

엄지 손가락 접촉 부분(226)을 위해 있는 복수개의 공동(224)을 가진다. 엄지 손가락 접촉 부분(226)은 대응되는 플런저

(228)와 마찰되면서 맞물려 있는데, 이 플런저는 눌러졌을 때 스위치 접촉을 관련된 인쇄 회로 기판(230)에 근접시키는다.

손가락 맞물림 트리거(32)는 상부 하우징 부분(222)에 고정된 포스트(232)에 추축으로 올려져 있다(pivotally mounted).

트리거(32)는 뻗어나온 플런저(234)를 가지는데, 이 플런저는 트리거(32)가 눌러졌을 때, 인쇄 회로 기판(230)에 올려져

있는 대응 스위치(236)와 맞물린다.

또한, 햇스위치(30)는 상부 하우징(222)에 있는 개구를 통해 쇼울더(238)에 올려진다. 햇스위치(30)가 (상기 표 1에 대해

서술되어 있는 바와 같이) 다양한 각도로 눌러질 때, 쇼울더(238)는 인쇄 회로 기판(240)에 있는 한 세트 또는 한 세트 이

상의 스위치 접촉의 간격을 좁힌다(도 10에서 도시된 실시예에서, 상기 스위치는 인쇄 회로 기판(240)의 보여지는 부분의

반대편 측면에 있다).

링크 장치(또는 힌지 부분)(22)는 제1 캠 어셈블리(242)와 제2 캠 어셈블리(244)를 포함하는데, 이들 두 개의 어셈블리는

모두 도 12a 내지 14c에 대해 더 자세히 설명되어 있다. 캠 어셈블리(242)로 멤버(18)는 축(106) 둘레를 상하 운동할 수

있고, 캠 어셈블리(244)로 멤버(18)는 축(102) 둘레를 좌우 운동할 수 있다. 또한, 입력 장치(14)는 예를 들어, 캠 어셈블리

(244)를 통하고, 캠 어셈블리(242)까지 뻗어 있는 속빈 샤프트(246)를 포함한다. 전선 하니스(wire harness)는 샤프트

(246)의 속빈 부분을 통하여 뻗어 있고, 멤버(18) 상의 회로 기판(230) 상에 있는 다양한 스위치와 버튼들로부터 멤버(16)

에 위치한 회로 기판(230)에 신호를 전송하여 추가 처리를 하게 한다.

슬리브(252)는 샤프트(246)를 전위차계(260)에 연결하는데 사용된다. 슬리브(252)는 뻗어나온 텅(tonge) 부분(254)을

포함한다. 텅 부분(254)은 개방된 상부 부분 내의 속빈 샤프트(246)의 내부 표면과 마찰이 있으면서 맞물리도록 하기 위하

여 속빈 샤프트(246)의 개방된 상부 부분 내에 꼭 맞는 크기로 되어 있다. 또한, 슬리브(252)는 멤버(16) 내에 포함된 회로

기판(230)에 올려져 있는 전위차계(260)의 회전 와이퍼(wiper)(258)를 받아 들일수 있는 크기인 개구를 포함하는 반대쪽

엔드(256)를 가지고 있다. 슬리브(252)가 샤프트(246)에 조립될 때, 이 슬리브는 멤버(18)가 축(106) 둘레를 상하 운동할

때 샤프트(246)를 따라 회전한다. 슬리브(252)에 있는 개구(256)가 전위차계(252)의 와이퍼(258)와 마찰이 있으면서 맞

물리므로, 와이퍼(258)는 또한 샤프트(246)를 따라 회전한다. 이것은 멤버(18)의 축(106) 둘레의 움직임을 표시하는 전위

차계 신호를 제공한다.
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도 11은 도 10에 도시된 컴퓨터 입력 장치(14)의 일부분을 크게 확대한 도면이다. 유사한 항목은 도 10에의 도면 번호와

유사한 번호로 되어 있다. 도 11을 보면, 제2 샤프트(266)가 멤버(18)에 결합되고, 캠 어셈블리(242)를 통해 (도 11에서와

같이) 위쪽으로 뻗어 있다. 샤프트(266)는 샤프트(246)의 개방 부분을 통해 위쪽으로 뻗어 있고, 이 샤프트는 멤버(18)가

요방향 또는 X 방향으로 회전하게 되는 축(102)을 정의한다. 캠 어셈블리(242)에 의해 모호하게 되었음에도 불구하고, 도

10에서 샤프트(246)에 대해 설명된 것과 유사하게 전위차계 배열은 샤프트(266)에 제공되어서, X 방향에서의 멤버(18)의

위치를 표시하는 전기 신호가 또한 (전선 하니스(248)를 통해) 회로 기판(230)에 제공된다.

또한, 도 11에서 멤버(18)의 하우징은 이 하우징 내에 있는 개구(270)를 정의한다. 개구(270)는 하우징(268)과 환상 슬리

브(272) 사이에 약간의 틈새가 있을 만큼의 크기이다. 환상 슬리브(272)는 샤프트(246)에 고정되도록 결합되어 샤프트와

같이 회전한다. 실시예에서, 환상 슬리브(272)와 샤프트(246)는 결합되어 서로 몰드된다. 환상 슬리브(272)는 내부에 있

고, 멤버(18)는 외부 주변을 회전한다. 멤버(18)가 최대 동작 범위로 축(102) 둘레를 회전하는 경우에도 환상 슬리브(272)

는 안쪽으로 하우징(18)까지 뻗어나오므로, 슬리브(272)는 여전히 개구(270)의 실질적인 클로져(closure)를 유지하여서

멤버(18)의 하우징(268)의 안쪽은 노출되지 않는다.

또한, 도 11에서 캠 어셈블리(244)는 캠(276)의 외부 외주(periphery)보다 크기가 더 큰 내부 외주를 갖는 클로져(274)를

포함한다. 캠 공이(278)는 캠(276)에 근접해서 배열되어 있고, 샤프트(246)와 함께 회전하도록 배열되어 있다. (도 12a에

도시된) 압축 스프링(280)은 클로져(274)의 내부벽과 캠(276)의 반대 표면 사이에 배열되어 있다.

도 12a 내지 14c에서 캠 어셈블리(242, 244)가 더 잘 도시되어 있다. 상기 도면에 도시된 캠 어셈블리는 캠 어셈블리(242,

244) 중 어느 캠 어셈블리에도 동일하게 적용될 수 있으나, 명확하게 하기 위하여 캠 어셈블리(244)만 본 명세서에 서술되

어 있다. 그리고 캠과 캠 공이의 위치는 도시된 위치와 반대로 될 수 있다. 도 12a는 클로져(274)가 제거된 캠(276), 캠 공

이(278) 및 압축 스프링(280)의 분해도이다. 도 12a에서 캠(276)은 도 12a와는 반대로, 실질적으로 평평한 표면 상에 배

치된 복수개의 캠 표면(282)을 갖는다. 이와 유사하게 캠(276)은 압축 스프링(280)의 외부 외주보다 크기가 더 큰 쇼울더

(284)를 포함한다. 따라서 쇼율더(284)에 의해 내려진 상태에서는 압축 스프링(280)이 캠(276)과 접촉한다.

캠 공이(278)는 실질적으로 평평한 캠 팔로잉 표면(288)으로부터 돌출된 복수개의 돌출부(286)를 포함한다. 캠 공이

(278)는 샤프트(246) 주위에 배치되어 샤프트(246)와 같이 회전한다.

도 12b는 클로져(274)가 제거된 상태에서의 캠 어셈블리(244)의 조립도이다. 도 12b는 중립 위치에서 캠 어셈블리(244)

를 도시하고 있으며, 돌출부(286)는 캠드 표면(cammed surface) 사이에 위치한다. 중립 위치는 도 4에서 작용 범위(110)

내에 있는 멤버(18)에 대응한다.

도 12c는 중립 위치에서 캠 어셈블리(244)의 일부분을 따라 절취된 측단면도이다. 도 12c에는 중립 위치에서 캠 공이

(278)의 돌출부(286)와 캠(276)의 캠 표면(282)이 대항 표면과 대체로 평평하게 접하도록 압축 스프링(280)이 캠(276)

및 캠 폴로워(278)에 힘이 가하는 것이 잘 도시되어 있다. 따라서 샤프트(246)의 회전에 의해, 사용자는 압축 스프링(280)

에 의해 힘이 가해지는 상태 하에서 대항 표면을 따라 슬라이딩하는 돌출부(286) 및 캠 표면(282)의 마찰에 의해 생성되는

실질적으로 일정한 힘을 감지한다. 일실시예에서, 캠(276) 및 캠 플로워(278)는 상표명 델린(Delrin)으로 시판되는 아세탈

재료로 형성된다. 이러한 재료는 상기 두 부분이 슬라이딩할 때 움직임에 대한 낮은 저항감으로 끈적거리는 유동적 느낌을

제공한다. 물론, 원하는 느낌을 제공하기 위해서는 다른 재료가 사용될 수도 있다.

도 13a 내지 도 13c는 예를 들면 도 12a 내지 도 12c에 도시된 중립 위치에 대하여 약 30°로 회전되는 위치에서의 캠 어셈

블리(244)를 도시하고 있다. 도 13a 내지 도 13c는 멤버(18)가 도 4a에 도시된 영역(110) 내에서 회전되고 영역(112) 또

는 영역(114) 중 한 영역으로 이동하기 시작할 때의 캠 어셈블리(244)를 도시하고 있다. 도 13c에 명확하게 도시되어 있듯

이, 캠 표면(282) 및 돌출부(286)는 압축 스프링(280)의 힘을 받으면 상호 직접적으로 접하게 된다. 그러므로 사용자는 절

대 위치 영역을 벗어나서 속도 영역으로 멤버(18)를 회전시킬 때, 그 순간에 캠 표면(282) 및 돌출부(286)가 서로 맞물리

기 때문에 회전에 대한 저항 증가를 뚜렷하게 느끼게 된다.

도 14a 내지 도 14c는 예를 들면, 도 12a 내지 도 12c에 도시된 중립 위치로부터 약 30°로 회전되는 위치에서의 캠 어셈블

리(244)를 도시하고 있다. 그러므로 이것은 예를 들면 도 4b에 도시된 영역(112)의 맨 끝의 한 측면에 대응한다. 도 14c에

도시된 바와 같이, 캠 표면(282)은 캠 공이(278)의 돌출부(286)와 맞물리고, 캠(276)이 캠 폴로워(278)로부터 변위되도록

상대방을 향해 푸시되어 진다(pushed). 물론, 캠 공이(278)는 도 14c에 도시된 도면의 수직 방향으로 고정된다. 그러므로
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압축 스프링(280)이 상향으로 이동하도록 캠(276)에 힘이 가해진다. 스프링(280)에 압력을 가할수록 스프링(280)에 의해

나타나는 저항력은 더 커진다. 그러므로 캠 공이(278)가 최대 동작 범위(예를 들면, 중립 위치로부터 약 +40°)로 회전될

때, 스프링(280)은 최고의 힘을 나타내고, 그 때 사용자는 최고의 저항을 감지하게 된다.

도 15 내지 도 17은 입력 장치(14)의 인간 공학적 특징을 도시하고 있다. 도 15a는 멤버(16, 18)가 통상 세로 축(290, 292)

을 모두 가지고 있음을 도시하고 있다. 멤버(16, 18)의 세로 축은 좀더 인간 공학적으로 자연스러운 자세가 나오도록 작은

토인 각(toe-in angle)을 가진다. 예를 들면, 샤프트(246)는 도 15a의 멤버(294)로 대략적으로 도시되어 있는 축을 정의한

다. 축(290, 292)은 축(294)과 대체로 수직인 라인에 대하여 각(296)만큼 토인된다. 토인 각(296)은 실례로 약 10~15°의

범위 내에 있으며 더 나아가서는 약 12°일 수 있다. 따라서 입력 장치(14)의 형태 및 초기 토인 각으로 손목은 중립 상태에

있는 초기 손목 모양을 하게 된다. 평균적으로, 장치(14)의 초기 손목 모양은 약 14°익스텐션(extension) 및 8°척골 편차

(unlar deviation)를 가진다. 이러한 값들은 손목의 중립 모양의 범위 내에 있다. 중립 손목 플렉션(flexion)/익스텐션은 약

0° 내지 20° 익스텐션의 범위 내에 있는 반면에, 중립 손목 편차는 0° 내지 20°척골 편차의 범위 내에 있다.

도 15b는 5 내지 95 퍼센타일에 있는 엄지 손가락 너비를 가지는 북미 남자의 엄지 손가락을 수용할 수 있는 얼마간의 간

격을 도시하고 있다. 엄지손가락으로 조작하는 제어부(예를 들면, 햇스위치(30) 및 버튼 어레이(28)의 버튼)는 부주의한

작용을 방지하도록 구성된 간격을 가진다. 그러므로 버튼 어레이(28)의 버튼의 센터-센터 간격(300)은 실례로 약 18 내지

28 mm 범위 내에 있으며, 또한 약 21 mm일 수 있다. 또한, 버튼 어레이(28)의 버튼의 센터-센터 간격(302)은 실례로 약

13 mm를 초과하고, 더 나아가서는 약 14.6 mm이다.

또한, 연결 장치(22)(또는 힌지 메카니즘)는 어레이(28)의 버튼이 작동하지 않을 때, 사용자의 오른손의 엄지손가락이 놓

이는 표면(304)을 포함한다. 또한, 표면(304)의 중앙 영역은 축(102)을 중심으로 회전하는 멤버(18)의 회전 위치에 해당

한다. 멤버(18)의 4개 버튼 어레이(28)의 중앙과 선회 축(pivot)(102) 사이의 간격(306)은 실례로 약 7 ㎜ 내지 47 mm의

범위에 있다. 또한, 간격(306)은 실례로 약 25~30 mm의 범위에 있고 약 27 mm일 수 있다.

선회 축(102)에서 4개 버튼 어레이(28)의 중앙까지의 간격(308)은 통상 엄지손가락 스윙의 동작 범위를 수용하도록 구성

된다. 간격(308)은 실례로 약 30 ~ 40 mm의 범위 내에 있고, 약 34.6 mm일 수 있다.

또한, 디렉션 패드(direction pad)(30)는 5 내지 95 퍼센타일의 엄지손가락 폭을 갖는 남자를 수용할 만한 크기를 가지며,

부주의한 작용을 방지하도록 구성된다. 그러므로, 햇스위치(30)의 길이는 실례로 약 20 ~ 30 mm의 범위에 있으며 약

28.4 mm일수 있다. 또한, 햇스위치(30)는 실례로 약 18 ~ 28 mm의 범위 내에 있으며 22.5 mm일 수 있는 폭(312)을 가

진다.

도 16a는 입력 장치(14)의 프론트 최저 측면을 따라 절취된 투시도이다. 도 16a는 멤버(16, 18)의 핸드 그립이 그립 마찰

을 증가시키도록 무늬가 새겨진 손가락이 닿는 최저 부분(314, 316)을 가지고 있음을 도시하고 있다. 무늬는 약간의 마찰

강화 표면일 수 있으며, 예를 들면 듀로미터 재료, 내부에 형성된 리지, 또는 거칠게 무늬가 새겨진 플라스틱일 수 있다.

도 16b는 도 6a의 선 16b-16b을 따라 절취된 단면도이다. 도 16b는 멤버(16)의 핸들부의 엣지가 둥글고, 사용자 손의 손

바닥 부분의 볼록한 아크 형태임을 도시하고 있다. 이와 유사하게 핸들부의 전체 직경(320)은 손바닥 크기가 5 내지 95 퍼

센타일 범위에 있는 북미 남자를 수용하도록 구성된다. 따라서, 직경(320)은 실례로 약 43 ㎜ 내지 53 mm의 범위 내에 있

으며, 약 50 mm일 수 있다. 이와 유사하게 멤버(16, 18)의 핸들부의 둘레(즉, 바깥쪽 외주)는 실례로 120 ~ 145 mm의 범

위 내에 있다.

도 17은 도 15a에 도시된 축(292)을 따라 절취된 멤버(18)의 단면도이다. 멤버(18)의 핸들부의 길이(322)는 실례로 손바

닥 폭이 5 내지 95의 퍼센타일 범위에 있는 북미 남자를 수용하도록 구성된다. 그러므로 길이(322)는 실례로 약 86 mm를

넘으며, 또한 약 105 mm를 넘을 수도 있으며, 또한 약 131 mm일 수 있다. 또한, 도 17은 핸들부가 버튼 어레이(28) 및 햇

스위치(30)를 지지하는 패드 영역으로터 후방 및 하향으로 연장하는 점에서 피스톨 그립으로서 구체화되는 멤버(16, 18)

를 도시하고 있다. 멤버(18) 상에 위치되는 4개 버튼 어레이(28)의 중앙에서 멤버(18)의 핸들부의 단부까지의 간격(324)

은 실례로 90 내지 100 mm의 범위 내에 있으며 약 97.5 mm일 수 있다.

트리거(32)의 위치는 손 및 손가락이 멤버(18)의 핸들부의 피스톨 그립부에 있을 때 집게 손가락의 끝으로 동작될 수 있도

록 구성된다. 멤버(18)상의 4개 버튼 어레이(28)의 중앙에서 트리거(32)의 포워드 표면까지의 간격(326)은 손가락 길이가

5 내지 95 퍼센타일 범위에 있는 북미 남자를 수용한다. 이것은 손이 피스톨 그립에 있을 때, 목표 인구의 적은 엔드(end)

가 트리거(32)의 표면에 도달하는 것이 가능하도록 함으로써 달성된다. 따라서 간격(326)은 약 45 mm보다 작고, 약 35

mm보다 작을 수 있으며, 또한 약 33.5 mm일 수 있다.
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또한, 장치(14)의 무게는 실례로 실질적으로 사용자에게 피로를 야기시키지 않고도 연장 기간 동안 장치가 사용될 수 있을

정도로 충분히 작다. 그러므로 일실시예에서, 장치(14)의 무게는 약 225 g내지 345 g의 범위 내에 있다. 또한, 장치(14)의

무게는 약 284 g 일 수 있다.

따라서, 본 발명은 서로에 대하여 회전 가능하고 아티큘레이트형인 2 개의 멤버를 갖는 컴퓨터에 사용자 입력 장치를 제공

하고 그 움직임을 나타내는 신호를 컴퓨터에 공급한다. 본 발명은 둘 또는 둘 이상의 작동 범위에서의 이동을 실례로서 제

공하고 디스플레이될 대상의 행동 특징을 변화시키는데 사용될 수 있다. 유사하게는, 본 발명의 장치는 인간 공학 동작을

수용하는 크기 및 형태를 갖는 구성 요소로 구성된다.

본 발명은 양호한 실시예에 관하여 기술되고 있지만, 당업자라면 본 발명의 사상 및 범위를 벗어나지 않는 범위 내에서 형

태 및 상세한 설명을 변경할 수 있다는 것을 이해할 것이다.

발명의 효과

본 발명은 제2 행동 영역을 통한 이동으로 제1 개인 투시를 절대적인 형태라기 보다는 연속적으로 움직이게 한다. 또한, 사

용자가 영역 사이를 옮겨 갈때 촉각 피드백(tactile feedback)이 사용자에게 제공된다. 본 발명은 또한 입력 장치에 인간

공학적 장점을 제공하므로 움직임의 모양과 범위가 피로를 줄여준다.

(57) 청구의 범위

청구항 1.

전자 입력 장치에 있어서,

제1 핸들과,

상기 제1 핸들에 이동 가능하게 결합된 제2 핸들로서, 상기 제1 핸들은 복수개의 영역들을 포함하는 제1 동작 범위를 통하

여 제1 회전축을 중심으로 하여 상기 제2 핸들에 대해 회전되고, 제1 영역은 상기 제1 동작 범위에서 대체로 중앙 위치의

영역에 위치하고 있으며, 상기 제1 핸들은 복수개의 영역들을 포함하는 제2 동작 범위에서 제2 회전축을 중심으로 하여 상

기 제2 핸들에 대해 회전되는 것인, 상기 제2 핸들과,

상기 제1 핸들 및 제2 핸들에 동작 가능하게 결합되고, 상기 제1 핸들 및 제2 핸들의 서로에 대한 위치를 나타내는 위치 신

호를 제공하도록 구성된 센서와,

상기 제1 핸들과 제2 핸들 중 적어도 하나의 핸들에 결합되는 제1 링크 장치 부분으로서, 상기 핸들이 상기 동작 범위의 대

체로 중앙 위치의 영역에 위치한 제1 영역을 통하여 이동할 때 제1 이동 저항(first resistance to movement)을 제공하도

록 구성된 제1 저항 메카니즘과, 상기 핸들이 상기 제2 영역을 통하여 이동할 때 제2 이동 저항을 제공하도록 구성된 제2

저항 메카니즘과, 상기 제1 핸들과 제2 핸들 중 하나에는 고정되도록 결합되고 나머지 하나에는 회전할 수 있도록 결합되

며 상기 제1 회전축을 규정하는 제1 샤프트를 포함하는 제1 링크 장치 부분과,

상기 제1 핸들과 제2 핸들 중 적어도 하나에 결합되는 제2 링크 장치 부분으로서, 상기 제1 핸들이 상기 제2 동작 범위에

서 복수개의 영역들 중 제 1영역으로부터 복수개의 영역들 중 제2 영역으로 천이할 때 촉각 피드백을 제공하고, 상기 제2

링크 장치 부분은 상기 제1 핸들과 제2 핸들 중 하나에는 고정되도록 결합되고 나머지 하나에는 회전할 수 있도록 결합되

며 상기 제2 회전축을 규정하는 제2 샤프트를 포함하는 제2 링크 장치 부분과,

상기 센서에 결합되고, 상기 위치 신호에 기초하여 위치를 나타내는 컴퓨터 입력을 제공하도록 구성된 제어기

를 포함하는 전자 입력 장치.

청구항 2.
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삭제

청구항 11.
삭제

청구항 12.
삭제

청구항 13.
삭제

청구항 14.
삭제

청구항 15.
삭제

청구항 16.
삭제

청구항 17.
삭제

청구항 18.
삭제

청구항 19.
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삭제

청구항 20.
삭제

청구항 21.
삭제

청구항 22.

제1항에 있어서, 상기 제1 링크 장치 부분은 상기 제1 샤프트와 제2 핸들 사이에 결합되는 캠과 캠 공이(cam follower)를

포함하는 제1 캠 어셈블리를 포함하고, 상기 캠 공이는 상기 제1 핸들이 상기 제1 동작 범위의 제1 영역으로부터 제2 영역

으로 천이할 때 상기 캠 상의 캠 표면과 맞물리는 것인 전자 입력 장치.

청구항 23.

제22항에 있어서, 상기 제2 링크 장치 부분은 상기 제1 핸들과 제2 핸들 사이에 결합되는 캠과 캠 공이를 포함하는 제2 캠

어셈블리를 포함하고, 상기 캠 공이는 상기 제1 핸들이 상기 제2 동작 범위의 제1 영역으로부터 제2 영역으로 천이할 때

상기 캠 상의 캠 표면과 맞물리는 것인 전자 입력 장치.

청구항 24.
삭제

청구항 25.
삭제

청구항 26.
삭제

청구항 27.
삭제

청구항 28.

전자 입력 장치에 있어서,

제1 핸들과,

제2 핸들과,

상기 제1 핸들이 제1 회전축을 중심으로 하여 대략 40 ∼ 100도의 이동 각도의 범위 내에 있는 동작 범위에서 상기 제1 회

전축을 중심으로 상기 제2 핸들에 대해 회전되도록 상기 제1 핸들과 제2 핸들 사이에 결합되는 링크 장치로서, 상기 제1

핸들 및 제2 핸들은 각각 종축을 정의하고, 각 종축은 상기 제1 회전축에 수직인 선에 대해 대략 10 ∼ 15 도의 범위에 있

는 토인 각(toe-in angle)으로 배치되는 것인, 링크 장치와,

상기 제1 핸들과 제2 핸들에 동작 가능하게 결합되고, 상기 제1 핸들 및 제2 핸들의 서로에 대한 위치를 나타내는 위치 신

호를 제공하는 센서와,

상기 센서에 결합되고, 상기 위치 신호에 기초한 위치를 나타내는 컴퓨터 입력을 제공하는 제어기
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를 포함하는 전자 입력 장치.

청구항 29.
삭제

청구항 30.
삭제

청구항 31.
삭제

청구항 32.
삭제

청구항 33.

제28항에 있어서, 상기 각 토-인 각은 12 도인 것인 전자 입력 장치.

청구항 34.
삭제

청구항 35.
삭제

청구항 36.
삭제

청구항 37.
삭제

청구항 38.
삭제

청구항 39.
삭제

청구항 40.
삭제

청구항 41.
삭제

청구항 42.
삭제

청구항 43.
삭제
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청구항 44.
삭제

청구항 45.
삭제

청구항 46.
삭제

청구항 47.
삭제

청구항 48.
삭제

청구항 49.
삭제

청구항 50.

전자 입력 장치에 있어서,

제1 멤버와,

상기 제1 멤버에 이동 가능하게 결합되고, 복수개의 영역을 포함하는 동작 범위에서 상기 제1 멤버에 대해 회전되는 핸들

과,

상기 제1 멤버 및 상기 핸들에 동작 가능하게 결합되고, 상기 제1 멤버와 상기 핸들의 서로에 대한 위치를 나타내는 위치

신호를 제공하는 센서와,

상기 제1 멤버와 상기 핸들 중 적어도 하나에 결합되는 링크 장치 부분으로서, 상기 링크 장치 부분은, 상기 핸들이 상기 동

작 범위에서 대체로 중앙 위치의 영역에 위치한 제1 영역을 통하여 이동할 때 제1 이동 저항을 제공하는 제1 저항 메카니

즘과, 상기 핸들이 제2 영역을 통하여 이동할 때 제2 이동 저항을 제공하는 제2 저항 메카니즘과, 상기 핸들이 제3 영역을

통하여 이동할 때 제3 이동 저항을 제공하는 제3 저항 메카니즘을 포함하는 것인 링크 장치 부분과,

상기 센서에 결합되고, 상기 위치 신호에 기초한 위치를 나타내는 컴퓨터 입력을 제공하는 제어기

를 포함하는 전자 입력 장치.

청구항 51.
삭제

청구항 52.
삭제

청구항 53.
삭제

청구항 54.
삭제
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청구항 55.
삭제

청구항 56.
삭제

청구항 57.
삭제

청구항 58.

제50항에 있어서, 상기 제3 저항 메카니즘은 상기 제1 핸들이 상기 제3 영역을 통하여 이동할 때 변하는 가변 저항으로서

상기 제3 저항을 제공하는 것인 전자 입력 장치.

청구항 59.

제50항에 있어서, 상기 제1 영역은 상기 제1 동작 범위를 따라 상기 제2 영역과 제3 영역 사이에 위치하는 것인 컴퓨터 입

력 장치.

도면

도면1
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도면2

도면3a
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도면3b

도면3c
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도면4

도면5

도면6
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도면7

도면8
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도면9a

도면9b

도면9c
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도면10

도면11
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도면12a

도면12b

도면12c

도면13a
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도면13b

도면13c

도면13d

도면14a
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도면14b

도면15a
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도면15b

도면16a
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도면16b

도면17
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