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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ユーザーとのインタラクションのための感知領域を有する外部シェルと、
　該外部シェル中に置かれる内部ハウジングと、
　該外部シェルの該感知領域での該ユーザーインタラクションに基づいて発生する信号の
ための該内部ハウジングの内部の内に配置されるセンサと、
　光学経路に沿って前記感知領域の方へ向けられた光を発するために、前記ハウジングの
内部内に配置された光源と、
　前記光学経路内にあり、且つ周波数制御エレメントである第１の光学フィルターエレメ
ントと、
　前記光学経路内の第２の光学フィルターエレメントと、
　を備えることを特徴とするカーソル制御デバイス。
【請求項２】
　請求項１に記載のカーソル制御デバイスにおいて、前記第２の光学フィルターエレメン
トは偏光子であることを特徴とするカーソル制御デバイス。
【請求項３】
　請求項１に記載のカーソル制御デバイスにおいて、前記第１の光学フィルターエレメン
トは選択的に光周波数の第１の範囲を透過し、及び、前記第２の光学フィルターエレメン
トは光周波数の第２の範囲を透過することを特徴とするカーソル制御デバイス。
【請求項４】
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　請求項２に記載のカーソル制御デバイスにおいて、前記第１又は第２の光学フィルター
エレメントは前記光源から光を選択的に偏光することを特徴とするカーソル制御デバイス
。
【請求項５】
　請求項１に記載のカーソル制御デバイスにおいて、前記外部シェルは、前記センサへの
周囲光を選択フィルタリングするための前記第１の光学フィルターエレメントを含むこと
を特徴とするカーソル制御デバイス。
【請求項６】
　請求項５に記載のカーソル制御デバイスにおいて、該外部シェルは、該カーソル制御デ
バイスから取り外し可能であって、該内部ハウジングの内部が前記外部シェル取り外し時
に依然として流体的に密閉されていることを特徴とするカーソル制御デバイス。
【請求項７】
　カーソル制御デバイスにおいて、
　ハウジングと、
　前記ハウジングを全体的に形成するイメージングレンズエレメントと、
　光学経路に沿って光を発するための該ハウジング内に配置される光源と、
　モーションを検出するための窓と、
　該イメージングレンズエレメントと交わるイメージング光学軸に沿った光を検出するた
めにハウジング内に配置されたセンサと、
　前記光学経路内にあり、且つ周波数制御エレメントである第１の光学フィルターエレメ
ントと、
　前記光学経路内の第２の光学フィルターエレメントと、
　を備えることを特徴とする光学エンジン。
【請求項８】
　請求項７に記載の光学エンジンにおいて、前記第１の光学フィルターエレメントは、前
記窓と前記センサとの間に配置されることを特徴とする光学エンジン。
【請求項９】
　請求項８に記載の光学エンジンにおいて、前記第２の光学フィルターエレメントは、前
記光源と前記センサとの間に配置されることを特徴とする光学エンジン。
【請求項１０】
　請求項７に記載の光学エンジンにおいて、前記第１又は第２の光学フィルターエレメン
トは前記光源から光を選択的に偏光することを特徴とする光学エンジン。
【請求項１１】
　請求項１０に記載の光学エンジンにおいて、前記第２の光学フィルターエレメントは、
周波数フィルターであることを特徴とする光学エンジン。
【請求項１２】
　請求項１０に記載の光学エンジンにおいて、前記第２の光学フィルターエレメントは、
偏光子であることを特徴とする光学エンジン。
【請求項１３】
　請求項８に記載の光学エンジンにおいて、さらに、該センサへの選択的透過光のための
該イメージング光学軸に沿って、該窓と該センサ間に配置された光学フィルターエレメン
トを備えることを特徴とする光学エンジン。
【請求項１４】
　請求項１３に記載の光学エンジンにおいて、前記第１の光学フィルターエレメントは、
偏光子であることを特徴とする光学エンジン。
【請求項１５】
　請求項１３に記載の光学エンジンにおいて、前記第２の光学フィルターエレメントは、
偏光子であることを特徴とする光学エンジン。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
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【０００１】
　この特許文献の一部の発表は、著作権保護を受けるものを含む。著作権者は、特許商標
庁特許出願または記録のいかなる者による複製再生に、異議はないが、さもなければ著作
権者は全く全ての著作権を保有する。
【０００２】
　本発明は、コンピュータ、コンピュータ制御機械、または、機器を制御するための入力
デバイスに関連する。もっと明確には、コンピュータ、コンピュータ制御機械または機器
のディスプレー画面のカーソル位置を制御するためのポインティングデバイスに関する。
【背景技術】
【０００３】
　多くの種類の機器は、コンピュータ、または、マイクロプロセッサ、または、機器内に
組み入れたもの、分離、独立したもののどちらか、によって現在制御されている。例えば
、組立て、または、処理装置、コンピュータ援用設計システム（ＣＡＤ：computer-aided
 design）、ワークステーション、ホームコンピュータ、オーディオおよびビデオプレー
ヤー、ゲームコンソールのような娯楽装置を含む。インタラクションのための一般的な手
段は、グラフィカルユーザインターフェース（ＧＵＩ：controlled graphical user inte
rface）を制御するソフトウエアの使用を通してである。ＧＵＩでは、ユーザはコマンド
、ハードウエア、または、ソフトウエアオブジェクト、機能、および、機器の部分の象徴
的な表現を見る。良くデザインされたＧＵＩは、効率的で、直感的に認識できる機器の操
作において助ける。ＧＵＩとのインタラクションは、スクリーン上のポインタ（“カーソ
ル”）、またはグラフィックディスプレー画面上のハイライト領域を動かすために、ユー
ザが操作できる入力デバイスを要求する。この種のインプット装置は、カーソル制御デバ
イスまたはポインティングデバイスと呼ばれ、そしてそれは一般に、従来のテキストベー
スの入力キーボードに加えて、または、それ自身で使用される。
【０００４】
　コンピュータ入力のための様々なポインティングデバイスは、異なるニーズに合うため
に開発された。一般のニーズは、使用中の気楽さ、カーソル位置またはモーションの正確
さと速さ、および比較的小さいサイズを含んでいる。しかし、専門のニーズや既存デバイ
スの不完全性は、継続的な発明や、異なるアプリケーションのために最適化された新しい
カーソル制御デバイスの開発を導いた。カーソル制御デバイスにおけるイノベーションを
起こす要因の例は、次のようなことを含んでいる。ドローイングやＣＡＤのような異なる
アプリケーションのための強化された直感的操作や、立ちながら使用の利便性と予測表示
を与えることや、携帯性、または携帯型またはハンドヘルドコンピュータに取り込まれる
使用のための小さいサイズや、机上の比較的小さな仕事領域を使うデバイスに対する要望
や、小さな動作の正確さまたは大きな動作のための速度や、反復性ストレス傷害（ＲＳＩ
：repetitive stress injury）を最小にして、ユーザ快適さを改良する強化された人間工
学特性や、悪環境における高い信頼性や、ユーザの好みである。上記の要因のより大きな
組合せでよく実行するのに十分に融通がきき、および／または、特定のアプリケーション
のために特によく実行するために特殊化される新しいカーソル制御デバイスのニーズは依
然として残ったままである。
【０００５】
　大部分のカーソル制御デバイスは、カーソル位置の視覚的フィードバックを表示スクリ
ーンを通してユーザに頼り、および、それらはゆえにモーションエラを比較的許す。そし
て、それはユーザによって素早く補正される。最も人気があるバリエーションは、机のよ
うな作業台と比較して動かされるハンドヘルドデバイスである“マウス”であり、非常に
光学機械式マウスの逆さバージョンのような“トラックボール”または“トラッカーボー
ル”である。最初のマウスデザインは、光学的シャフトエンコーダに結合するをローラに
、ｘとｙの回転移動を知らせるように封じ込めたボールを使った。そして、これは、多く
のトラックボールが動く方法でもある。
【０００６】
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　マウスの大きな不足点は、それが手でつかまれる必要があるということであり、これは
しばしば筋肉の疲労に至る。あるサイズと形は最適に全てのユーザに合わない。それは使
われるべきかなりの仕事表面積を要求し、傾けられた、または、つるつるした作業平面か
ら落ち得る。光学機械式マウスは、機械部分に入るほこりにかなりの問題を有する。
【０００７】
　様々なサイズがあるトラックボールは、マウスに勝る若干の利点がある。それらは、比
較的小さい机またはパネル地域をとる。トラックボールはつかまれる必要はないので、多
くのユーザは慣れるのが簡単な同じサイズのトラックボールを見つける。握る能力が不足
する障害をもったユーザは、トラックボールを操作することができる。湿気やほこりを中
に入れないボールのまわりにシール付きリングを有するバージョンが利用可能である。強
化されたトラックボールは、このように、製造および医療機器の上で、そして、ＣＡＤス
テーションのような深刻な用途を受けている他の場所で一般的である。それらはしばしば
手袋を付けている間に操作される。
【０００８】
　低コストＣＭＯＳイメージセンサとデジタル信号処理の向上は、最近、光学マウスの実
現に、そして、トラックボールのモーション感知に適用された。作業表面機構をトラック
する光学マウスを造るのに用いられる先行技術の組立部品の例は、図１と２に示される。
そのようなマウスを提供するのに役立つ構成部品は、アジレントテクノロジ（Ａｇｉｌｅ
ｎｔ　Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｉｅｓ）のようなベンダーから商業的に入手可能である。使用
においては、作業表面がトラックするためのコントラスト特性を有することを必要としな
いように、光源からの照明は影で不規則性をハイライトするために作業表面すれすれ角度
に向けて当てる。短焦点距離レンズは、イメージセンサ上の作業表面の単一倍イメージを
再び置き、イメージセンサは約１ｍｍ平方に光検出器の小さな列（例えば、１６×１６）
を有する。イメージセンサは、モーションのための連続したフレームを分析する画像処理
ハードウェアを備え、標準のマウスインターフェースと互換性を持つカーソル移動信号を
出力する。可動部分を持っていない間、この構成を用いた光学マウスは、一般的に透明な
窓の代わりに作業表面で光学的インターフェースのために開いた穴を使用してシールされ
ていない。
【０００９】
　トラックボールは、また、ボールの上でパターンを感知するためにモーショントラッキ
ング電子イメージング技術を使用して利用可能である。しかし、それらは最新の光学的技
術を使用するが、他の可動部分と同様に、まだボールがあり、それによって、産業アプリ
ケーションにおける疑わしい信頼性に至る、ちりや液体の潜在的な混入がある。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１０】
　このように、産業や他の適用のために改良されたカーソル制御デバイスのためにニーズ
はまだミートしていない。それはカーソル位置を変えることを要求される可動部分なしで
トラックボールの“フィール”の幾つかを提供することであり、それは手全体の多くを用
いて操作できるように設計されていることであり、それは手袋のような様々な表面をトラ
ックすることができることであり、それはサイズにおいてコンパクトでパネルにマウント
するのに適していることであり、それは環境から実質的にシールすることが出来ることで
ある。
【００１１】
　カーソル制御デバイスを選ぶ時、特定のアプリケーションに従い事実上重要である望ま
しい特徴がある。次に述べることは、カーソル規制デバイスのための潜在的改善の領域の
非包括的なリストである。これらの特徴が特に産業制御アプリケーションにおける使用の
ために、カーソル制御デバイスに役立つ限り、そのような特徴がまた、多くの他のアプリ
ケーションで望ましいと思われる点に留意する必要がある。
【００１２】
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　信頼性：可動部分が無く、密封筐体であり、環境に抵抗する材料（化学的、研磨性、清
掃可能）から造られることが可能である。
【００１３】
　導入と操作の便宜と融通性：パネル据え付け可能で、コンパクトサイズで、いかなる方
向または位置における操作、高い振動環境の作動、高い重力環境の作動が可能で、異なる
ビジュアルデザインへの可能性を有する。
【００１４】
　人間工学：直観的な操作で、視覚的で触覚的な操作指示で、手、および／または、腕全
体とともに操作可能で、最適の取付位置と方向性が可能で、反復性ストレス傷害の危険減
少のためのつかみ無しによりリラックスした手、腕と指の使用が可能である。障害をもっ
た個人による使用可能性も有する。
【００１５】
　美学：面白い、魅力的な概観を有し、異なる視覚のデザインスタイルと色への可能性が
あり、"クール"または“ハイテク”な外観を有することが可能である。
【課題を解決するための手段】
【００１６】
　本発明の一形態によれば、カーソル制御デバイスは、画面上のポインタを置くように、
またはコンピュータやコンピュータ制御機械上のコマンドを選択するために提供されてい
る。そのカーソル制御デバイスは、ハウジング、ドーム、ユーザがそれに触れることまた
はそれの前で手または他の物体を動かすことによって触れ合うパネルのユーザ側の窓、感
知領域を規定するためのドームの一部分を通して手または他の物体を照らすためにハウジ
ングまたはドーム内にある光源、電気的なイメージセンサーチップ上の感知領域を映し出
すイメージング光学系、イメージのモーションを分析し、そのモーション情報をカーソル
位置制御のための信号に変えるイメージプロセッサ、そして選択または他の機能を行うた
めの随意の外部スイッチに接続することはもちろんのことホストコンピュータへの相互連
結を提供する伝達装置を備える。
【００１７】
　いくつかの実施例においては、上記ハウジングはパネルまたはキーボード内に取り付け
可能であり、パネル内にそれを支えるための１以上の一体型クリップを持つ。上記ドーム
は、球の一部分の形状であり、それが直径５～３５ｍｍ間の前面パネルと交わる円ととも
に、硬いプラスチック材で作られており、それを外見と触覚両方で明確にするために５～
１５ｍｍでパネルのユーザ側上を突き出している。ユーザもしくはドームの正面側は、感
知領域を規定する中央に１～６ｍｍ直径を有する滑らかな窓領域とともに、相当になめら
かで連続的な表面をもつ。ドームの背面は、意味深く９０度未満である投射角で、しかし
照明の全内反射を避けるために十分に大きい感知領域上に照明を導きそして集める特徴を
合体させる。その光源は、可変波長のＬＥＤであり、イメージセンサーチップとして同じ
プリント基板上に付け加えられる。イメージング光学系イメージセンサの活動領域上にほ
ぼ等倍で感知領域の部分のイメージを送る。そのイメージセンサは、イメージを実行する
イメージプロセッサを含み、それをホストコンピュータへの動作信号に変換する。伝達装
置は、ハウジングからの電力と信号を供給する電気コネクタからなる。”クリック””ド
ラッグ”と他の機能を実行する予備スイッチは外部からカーソル制御デバイスに別々に据
え付けられ、同じ電気コネクター上の付加的なピン（pins）を通してデバイスに接続され
る。ハウジング、ドームそしてコネクターは、微粒子、水分、そして他の化学的な不純物
を締め出すために互いにしっかりと密閉される。
【００１８】
　複合的な光学系や構造的な機能は、組み立てコストを低減し構造を簡素化するために、
より少ない部品に組み合わされることができる可能性があり、上記照明とイメージ光学系
のたくさんの代替的な実施例である。例えば、いくつかの照明光学系とイメージ光学系は
、上述のドーム内または中で１つ以上の特徴と組み入れられ、複合的な光学素子は１つの
部分品に作られ得る。そして、機械的な位置設定や付属品の特徴は、位置と調整において
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部品を支えるために、光学素子、および／または、ハウジングの中に組み入れられ得る。
屈折、反射、または回折光学系と異なる光源幾何学が使用され得る。
【００１９】
　代替的な実施例においては、上述のハウジングがパネル平面に対して実質的に垂直か実
質的に平行な向きで横たわるように構成され得る。そして、上述のドームは、感知領域の
位置と向きを視覚的、触覚的に指示を与える付加的な特徴や質感を持ち得る。すれすれ入
射照明の代わりに、もしくは加えて、感知領域は、光源や照明光学系の異なる構成によっ
て、その表面に対して、さらに普通に照らされ得る。ドームは拡散特性をそれに与えるた
めに輪になりうる。そしてそれは、ユーザに最も近いドーム表面に近くない、または接触
した物体のモーションに相対的に敏感ではない装置を作るだろう。付加的な光源または装
飾用の生地や色彩的特長は、装置の美学や人間工学を高めるために提供され得る。スイッ
チまたは他の制御は、カーソル指示に加えて、選定や他の付加的な機能を与えるために、
基本的カーソル位置決めデバイスのハウジング、および／または、ドームともに全体的に
組合され得る。
【００２０】
　本発明のもう１つの形態によれば、カーソル制御デバイスは、ドーム内ドーム構造を有
することが与えられる。そのようなカーソル制御デバイスは、ユーザとのインタラクショ
ンのための感知領域を有する外部シェル、外部シェル内に置かれた内部ハウジング、およ
び外部シェルの感知領域とインタラクションするユーザに基づいた信号を発生する内部ハ
ウジングの内側に配置されたセンサを備える。そのようなカーソル制御デバイスでは、外
部シェルは１０ｍｍ～８０ｍｍの範囲の直径を有する凸型ドームであり、さらには２５ｍ
ｍ～６０ｍｍであることが好ましい。外部シェルは、感知領域を含む外部シェル領域を規
定する窓を含むことが出来る。幾つかの実施例においては、窓は平らである。窓は引っか
き耐性コーティングの層を与えられ、および／または、窓はガラスやサファイアのような
引っかき耐性のある材質でつくられる。外部シェルは、周囲光を選択的にフィルタリング
する材質を含むことが出来る。例えば、その材質は、可視光を取り除き、近赤外光を透過
するようなものである。さらに、外部シェルの感知領域は、選択的フィルタリングのため
の材質、例えば可視光を取り除き、近赤外光を透過するような材質、からなる平らな窓に
されることが可能であり、そして外部シェルは周囲光をブロックする第２の材質を含むこ
とが出来る。カーソル制御デバイスはさらにセンサへ選択的に透過する光のための第１の
フィルタを含むことが出来る。そのフィルタエレメントは、外部シェルの感知領域とセン
サ間の光経路に沿って外部シェルと内部ハウジング間に配置される。どちらにせよ、フィ
ルタエレメントは、第１範囲の波長内の波長を有する光のみを透過するようなものであり
、外部シェルおよび／または周囲光の感知領域のために使用される選択的フィルタリング
のための材質は、第２範囲の波長内の波長を有する光のみを透過するようなものである。
外部シェルは、第２外部シェルに入れ替えることが可能である。例えば、これは、ユーザ
によって変えるべき第２範囲の波長、クリーニングやメンテナンス、そして／または、異
なる色とデザインの第２シェルを用いてデバイスの外観を変更すること、を考慮する。
【００２１】
　カーソル制御デバイスにおいては、内部ハウジングの内部は、内部ハウジングの外部か
ら流体的にシールされている。これは、内部ハウジング内に配置される構成部品のための
幾分かの付加的な保護を与える。外部ハウジングは、カーソル制御デバイスから取り外し
可能であり、内部ハウジングはシールされているので、外部シェルは内部ハウジング内に
配置される構成部品を外部に対してさらさずに、取り除かれ、置き換えられる。外部ハウ
ジングが取り除かれるときに、内部ハウジングは流体的にシールされている。
【００２２】
　さらに、このカーソル制御デバイスは、外部シェルの感知領域をさえぎる光学軸を有す
る一体型レンズを含むように形成される内部ハウジングを有する。カーソル制御デバイス
は、外部シェルの感知領域近くの領域を照らすために、内部ハウジング内に配置される光
源を含む。そして一体型レンズ部分は、光源と外部シェルの感知領域の間の光源の光学軸
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に沿って配置される照明レンズになり得る。他方では、一体型レンズ部分はセンサと外部
シェルの感知領域間のセンサの光学軸に沿って配置されるイメージングレンズになり得る
。もう１つのオプションは、一体型イメージングレンズと内部ハウジング内に形成される
一体型照明レンズの両方を含むことである。
【００２３】
　本発明のもう１つの形態によれば、ハウジング、全体的に内部ハウジングに形成される
イメージングレンズエレメント、照明光学軸に沿って光を発するためのハウジング内に配
置される光源、そしてイメージングレンズエレメントに交差する照明光学軸を含む、カー
ソル制御デバイスのための光学エンジンが提供される。光学エンジンは、さらにハウジン
グ内に全体的に形成される照明レンズエレメントを含み、そこでは、光学軸が照明レンズ
エレメントと交差する。光源は発光ダイオードになり得る、例えば赤外光を発するもので
ある。イメージングレンズエレメントは、センサ上の焦点面からの光に焦点をあてるよう
なものである。そこでは、照明光学軸と焦点面の間の角度は０度～４５度の範囲であり、
１５度～３５度がさらに好ましく、３０度は最も好ましい。フィルタエレメントは、イメ
ージングレンズとセンサの間に配置される。フィルタエレメントは、赤外光を透過し、可
視光の透過を妨げるようなものである。
【００２４】
　センサは、光学センサになり得る。例えば、光検出器の列を含むものであったり、また
は可視光、赤外透過（ＩＲ：infrared transmission）、および／または、紫外線（ＵＶ
：ultraviolet）エネルギーの存在を検出するタイプのセンサであり、電気的コンダクタ
ンスが金属を打つ放射の強度に依存して変化する光伝導率と呼ばれる属性を有する半導体
の種類を有するものである。知られた種類の適切なセンサは、フォトダイオード、二極式
フォトトランジスターとフォトＦＥＴ（ＦＥＴ:photosensitive field-effect transisto
r）を含む。これらの装置は、半導体材の間の交差点に中で届く放射エネルギーを許すた
めに構成され、そしていくつかのケースでは、増幅および／またはそれらが感知する能力
に加えて処理を提供する。
【００２５】
　光学エンジンは、ハウジング外部に配置される窓を含むことができ、照明光学軸とイメ
ージング光学軸両方によって交差するように配置され得る。光学エンジンは、センサへの
光を選択的に透過するために、窓とイメージング光学軸に沿ったセンサの間に配置される
フィルタエレメントを含むことも出来る。そのフィルタエレメントは、窓とイメージング
レンズの間のハウジング外部に配置され、またはイメージングレンズとセンサの間のハウ
ジング内に配置される。もう１つのオプションは、窓がセンサへの光を選択的に透過する
ための第１エレメントであることである。例えば、そこでは窓が赤外光を透過し、可視光
の通過を防いでいる。光学エンジンは、窓とセンサへの光を選択的に透過するためのイメ
ージング光学軸に沿ったセンサ間に配置される第２フィルタを含むことが出来る。第２フ
ィルタエレメントは、窓とイメージングレンズ間に配置されるか、イメージングレンズと
窓間に配置される。
【００２６】
　本発明のもう１つの形態によれば、ユーザとのインタラクションのための中央に位置す
る感知領域を含む凸型ドームを有する外部シェル、外部シェルの凸型ドーム内に置かれた
補足的な凸型ドームを有する内部ハウジング、そして外部シェルの感知領域に近接するモ
ーションに関連する信号を発生するための内部ハウジングの内部に配置されるセンサを含
むカーソル制御デバイスが提供される。その内部ハウジングの相補的凸型ドームは、感知
領域に合わせた中央に位置するくぼみを有する。くぼみの上部開口は、感知領域のひろが
りと少なくとも同じであり得る。感知領域は、０．５ｍｍ～３ｍｍの範囲の縦方向の長さ
を有し、好ましくは１ｍｍである。カーソル制御デバイスは、感知領域を照らす光源を含
む。その光源は発光ダイオード、および／または、赤外光を発するもの光源であり得る。
カーソル制御デバイスは、光源から発する光の強度を制御するためのコントローラーを含
むことが出来る。そのカーソル制御デバイスは、センサの動的範囲を最適化するための光
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強度を制御することが出来る。コントローラーは、センサからの信号に基づいて光の強さ
を制御することが出来る。カーソル制御デバイスは、センサへの光を選択的に透過するた
めのフィルタを含むことが出来る。そのフィルタエレメントは、可視光をブロックし、お
よび／または、赤外光のみを透過するようなものである。そのフィルタエレメントは、感
知領域を含む外部シェル領域を規定するように構成されることが出来る。カーソル制御デ
バイスは、窓とセンサに光を選択的に透過するためのセンサ間に配置される第２のフィル
タエレメントを含むことが出来る。そのフィルタエレメントは、内部ハウジングの中央に
位置するくぼみ内に配置される。さらに、そのフィルタエレメントは、内部ハウジングと
センサ間に配置されることも出来る。
【００２７】
　外部シェルは、感知領域を含む外部シェルの領域を規定する窓を含む。その窓は、全体
的に外部シェル内に形成され得る。窓は、外部シェルのくぼみ内に固定されることが出来
る。窓の上部は、外部シェルの上部と同一平面上であり得る。
【００２８】
　カーソル制御デバイスは、センサと感知領域間に配置されるイメージングレンズを含む
ことが出来る。そのイメージングレンズは内部ハウジング内に全体的に形成される。
【００２９】
　カーソル制御デバイスは、感知領域と交差する光学軸を有する光源と、光源と感知領域
間に配置される照明レンズを含んでいる。照明レンズは内部ハウジング内に完全に形成さ
れる。
【００３０】
　その内部ハウジングは流体的にシールされ得る。内部ハウジングは、上面ドーム部分、
ベース、そして上部ドーム部分とベース間のシールを含むことが出来る。
【００３１】
　センサは、光学センサで上述の一続きの光学検知器を含むことが出来る。
【００３２】
　カーソル制御デバイスは、センサによって発生される信号を処理するためのコントロー
ラーを含むことが出来る。そのコントローラーは、トラッキング信頼値を決定する手段、
ヒストリカルトラッキング値を用いた予測トラッキング値を決定する手段、トラッキング
信頼値と少なくとも１つの予測トラッキング値とセンサによって感知されるモーションを
表す測定トラッキング値を用いて強化トラッキング値を決定する手段を含むことが出来る
。トラッキング信頼値は、センサによって感知される光の強さを表す照明値を用いて決定
される。そしてカーソル制御デバイスは、条件とするセンサスキャン間のセンサから受け
取るシャッタ値と、条件とするセンサースキャン間の光源から発生される光の量を表す明
度を用いて照明値を決定する手段を含むことが出来る。
【００３３】
　様々な手段が、技術に熟練するものによって評価される非常にたくさんの方法で例示さ
れ、例えば、１以上の処理デバイス、および／または、ソフトウエアに含まれる指示を解
釈し実行する構成部品、および／または、物理的な集積回路の構造による機能であって、
一つ以上の物理的な集積回路におけるキャッシュや入出力制御を有するマイクロプロセッ
サのようなデバイスを含むことが出来る。
【００３４】
　強化トラッキング値は、もしそのトラッキング信頼値が第１の値なら強化トラッキング
値は測定トラッキング値と等しい、もしそのトラッキング信頼値が第２の値なら強化トラ
ッキング値は予測トラッキング値と等しいというように、決定される。強化トラッキング
値は、もしそのトラッキング信頼値が第３の値なら強化トラッキング値は、測定トラッキ
ング値と予測トラッキング値の各々の加重組合せに等しいというように計算されることが
出来る。測定トラッキング値は、サブジェクトセンサースキャン間のセンサによって感知
されるモーションを表わし、ヒストリカルトラッキング値は、サブジェクトセンサースキ
ャン前の少なくとも１つのセンサースキャンに関連することが出来る。ヒストリカルトラ
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ッキング値は、サブジェクトセンサースキャン前のセンサースキャンのためのトラッキン
グ値に基づいて計算される。照明値は、サブジェクトセンサースキャン間のセンサによっ
て感知される光の強さを表す。カーソル制御は、強化トラッキング値をカーソルモーショ
ンの制御のためにクライアントデバイスに与える手段を含むことが出来る。カーソル制御
デバイスは、強化トラッキング値をメモリ上に保存する手段を含むことが出来る。予測ト
ラッキング値を検定する手段は、前に保存された強化トラッキング値を基本としてヒスト
リカルトラッキング値を決定するために使うことが出来る。
【００３５】
　本発明のもう１つの形態によれば、カーソル制御デバイスは、感知領域、感知領域内の
感知するモーションのためのセンサ、トラッキング信頼値を決定するための信頼計算セク
ション、予測トラッキング信頼値をヒストリカルトラッキング値と少なくとも１つの予測
トラッキング値と測定トラッキング値を用いて決定するための予測計算セクション、セン
サによって感知されるモーションを表す測定トラッキング値を含んでいる。センサは、感
知されるモーションを表す一組の測定トラッキング値を与え、測定計算セクションは、各
々のヒストリカルトラッキング値を用いて一組の予測トラッキング値を決定するように構
成され、強化トラッキングセクションは、一組の強化トラッキング値を決定するように構
成され、一組の強化トラッキング値の各々は、トラッキング信頼値、一組のヒストリカル
トラッキング値の各々、一組の測定トラッキング値の各々を用いて計算される。一組の測
定トラッキング値、予測トラッキング値、ヒストリカルトラッキング値、強化トラッキン
グ値の各々は、一組の直角方向の各々１つの中に各々のモーションを表す。信頼計算は、
シャッタ値を含む光源から受け取る照明情報を使い、光源から発される光の量を表す明る
さの値を使うことが出来る。測定トラッキング値は、サブジェクトセンサのスキャン間に
感知するモーションを表すことができ、ヒストリカルトラッキング値は、サブジェクトセ
ンサースキャン前の少なくとも１つのセンサースキャンに関連される。ヒストリカルトラ
ッキング値は、サブジェクトセンサースキャン前の少なくとも１つのセンサースキャンの
ための強化トラッキング値を用いて計算される。照明情報は、目的のセンサースキャン間
のセンサによって感知される光の強度を表す。カーソル制御デバイスは、強化トラッキン
グ値を保存するためのメモリを含むことが出来る。予測計算セクションは、ヒストリカル
トラッキング値を決定するための基準として、先に保存された強化トラッキング値を使う
ことが出来る。強化トラッキング値は、もしそのトラッキング信頼値が第１の値なら強化
トラッキング値は測定トラッキング値と等しい、もしそのトラッキング信頼値が第２の値
なら強化トラッキング値は予測トラッキング値と等しいというように、決定される。強化
トラッキング値は、もしそのトラッキング信頼値が第３の値なら強化トラッキング値は、
測定トラッキング値と予測トラッキング値の各々の加重組合せに等しいというように計算
されることが出来る。カーソル制御デバイスは、光源から発せられる光の強さを制御する
ために、適応性照明制御セクションを含むことが出来る。適応性照明制御セクションは、
センサの動的範囲を最適化するために光の強さを制御することが出来る。適応性照明制御
セクションは、センサから受け取ったシャッタ値信号に基づいて、および／または、セン
サから受け取ったコントラスト信号に基づいて光の強さを制御することが出来る。照明情
報は、センサから受け取った情報と適応性照明制御セクションが光源を制御している強さ
に基づくことができる。
【００３６】
　本発明のもう１つの形態によれば、プロセッサは光源とセンサを有するカーソル制御デ
バイスのために与えられる。プロセッサは、トラッキング信頼値を決定する手段と、ヒス
トリカルトラッキング値を用いて予測トラッキング値を決定する手段と、トラッキング信
頼値と少なくとも１つの予測トラッキング値とセンサによって感知されるモーションを表
す測定トラッキング値によって強化トラッキング値を決定する手段を備える。
【００３７】
　センサは、感知されたモーションを表す一組の測定トラッキング値を与え、予測トラッ
キング値を決定する手段は、各々のヒストリカルトラッキング値を用いて一組の予測トラ
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ッキング値を決定することができる。強化トラッキング値を決定する手段は、一組の強化
トラッキング値を決定することができ、一組の強化トラッキング値の各々は、トラッキン
グ信頼値、一組のヒストリカルトラッキング値の各々、そして一組の測定トラッキング値
の各々を用いて計算される。一組の測定トラッキング値、予測トラッキング値、ヒストリ
カルトラッキング値の各々は、一組の直交方向の各々１つのモーションを表すことが出来
る。
【００３８】
　信頼計算セクションは、光の強さを表す照明値を用いてトラッキング信頼値を決定する
ことができ、そのプロセッサは、センサから受け取ったシャッタ値、そして／または、光
源から発される光の量を表す明度値を用いて照明値を決定する手段を含むことが出来る。
【００３９】
　強化トラッキング値は、もしそのトラッキング信頼値が第１の値なら強化トラッキング
値は測定トラッキング値と等しい、もしそのトラッキング信頼値が第２の値なら強化トラ
ッキング値は予測トラッキング値と等しいというように、決定される。強化トラッキング
値は、もしそのトラッキング信頼値が第３の値なら強化トラッキング値は、測定トラッキ
ング値と予測トラッキング値の各々の加重組合せに等しいというように計算されることが
出来る。測定トラッキング値は、サブジェクトセンサースキャン間のセンサによって感知
されるモーションを表わし、ヒストリカルトラッキング値は、サブジェクトセンサースキ
ャン前の少なくとも１つのセンサースキャンに関連することが出来る。ヒストリカルトラ
ッキング値は、サブジェクトセンサースキャン前のセンサースキャンのためのトラッキン
グ値に基づいて計算される。照明値は、サブジェクトセンサースキャン間のセンサによっ
て感知される光の強さを表す。そのプロセッサは、強化トラッキング値をカーソルモーシ
ョンの制御のためのクライアントデバイスに与える手段を含むことが出来る。プロセッサ
は、強化トラッキング値をメモリに保存する手段を含むことが出来る。予測トラッキング
値を決定する手段は、ヒストリカルトラッキング値を決定するための基本として、先に保
存された強化トラッキング値を使うことが出来る。
【００４０】
　プロセッサは、光源から発せられる光の強さを制御するために、適応性照明制御手段を
含むことが出来る。適応性照明制御手段は、センサの動的範囲を最適化するために光の強
さを制御することが出来る。適応性照明制御手段は、センサから受け取ったシャッタ値信
号に基づいて、および／または、センサから受け取ったコントラスト信号に基づいて光の
強さを制御することが出来る。照明値は、センサから受け取った情報と適応性照明制御手
段が光源を制御している強さに基づくことができる。
【００４１】
　本発明のもう１つの形態によれば、光源やセンサを有するカーソル制御デバイスのため
のカーソル制御データ処理方法が与えられる。その方法は、トラッキング信頼値を決定す
るための信頼計算を実行するステップを備える。その方法はまた、予測トラッキング値を
決定するための予測計算を実行するステップを備え、その予測計算はヒストリカルトラッ
キング値を伴う。その方法は、さらに、強化トラッキング値を決定するための強化計算を
実行するステップを備え、その強化計算は、トラッキング信頼値、予測トラッキング値、
測定トラッキング値を伴い、その測定トラッキング値はセンサによって感知されるモーシ
ョンを表す。そのセンサは、感知されたモーションを表す一組の測定トラッキング値を与
えるものである。この場合、予測計算を実行するステップは、各々のヒストリカルトラッ
キング値を用いて一組の予測トラッキング値を決定するためのものであり、強化計算を実
行するステップは、一組の強化トラッキング値を決定するためのものであり、一組の強化
トラッキング値の各々は、トラッキング信頼値、一組のヒストリカルトラッキング値の各
々１つ、一組の測定トラッキング値の各々１つを用いて計算される。一組の測定トラッキ
ング値、予測トラッキング値、ヒストリカルトラッキング値、強化トラッキング値の各々
は、一組の直交方向の各々１つにおけるモーションを表している。
【００４２】
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　信頼値計算は、センサによって感知される光の強さを表す照明値を含み、その方法はさ
らに上述の照明値を決定するために照明計算を実行するステップを含み、その照明計算は
サブジェクトセンサースキャン間にセンサから受け取るシャッタ値とサブジェクトセンサ
ースキャン間に光源から発される光の量を示す明度値を含んでいる。
【００４３】
　強化計算は、もしそのトラッキング信頼値が第１の値なら強化トラッキング値は測定ト
ラッキング値と等しい、もしそのトラッキング信頼値が第２の値なら強化トラッキング値
は予測トラッキング値と等しいというように、することが出来る。強化計算は、もしその
トラッキング信頼値が第３の値なら強化トラッキング値は、測定トラッキング値と予測ト
ラッキング値の各々の加重組合せに等しいというようにすることが出来る。
【００４４】
　測定トラッキング値は、サブジェクトセンサースキャン間のセンサによって感知される
モーションを表わし、ヒストリカルトラッキング値は、サブジェクトセンサースキャン前
の少なくとも１つのセンサースキャンに関連することが出来る。ヒストリカルトラッキン
グ値は、サブジェクトセンサースキャン前の少なくとも１つのセンサースキャンのため、
強化トラッキング値を用いて計算される。照明値は、サブジェクトセンサースキャン間の
センサによって感知される光の強さを表す。
【００４５】
　その方法は、さらにカーソルモーションの制御のためのクライアントデバイスに強化ト
ラッキング値を与えるステップを備える。その方法は、さらに強化トラッキング値を保存
するステップを備える。信頼計算を実行し、予測計算を実行し、強化計算を実行するステ
ップは、ヒストリカルトラッキング値決定のための基本として保存された強化トラッキン
グ値を用いて繰り返される。
【００４６】
　その方法は、さらに光源から発される光の強さを制御するステップを備えることが出来
る。光の強さを制御するステップは、センサの動的範囲を最適化するために光の強さ制御
することを含むことが出来る。光の強さを制御するステップは、センサから受け取るシャ
ッタ値信号、および／または、センサから受け取るコントラスト信号に基づいて光の強さ
を制御することを含むことが出来る。照明値は、センサから受け取った情報と光源が光の
強さを制御するステップ間に制御される強さに基づいている。
【００４７】
　本発明のもう１つの形態によれば、第１のセンサ、光源、感知される光の強さを表す強
さ情報を受け取る手段を含むコントローラ、そして強度情報に基づいて光源によって発さ
れる光の強さを制御する適応性照明制御手段を備えるカーソル制御デバイスが与えられる
。適応性照明制御は、第１センサの動的範囲を最適化するために光の強さを制御すること
が出来る。適応性照明制御は、第１センサから受け取ったシャッタ値信号に基づいて光の
強さを制御することが出来る。適応性照明制御は、第１センサから受け取ったコントラス
ト信号に基づいて光の強さを制御することが出来る。強度情報は、第１センサから受け取
ることができ、またはそれは適用性照明制御手段が第１センサの動的範囲を最適化するた
めに光の強さを制御することが出来る場合に、第２センサから受け取ることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００４８】
　本発明は、例示として説明されており、図面に伴う図によってなんら制限されない。
【実施例】
【００４９】
　まず、カーソル制御デバイス１０が最初に図３を参照して説明される。そして、図３は
、その装置の部品間の一般的な関係を示すために、パネル設置デバイスの横からの横断面
図として概略的に表される一般化されたブロック図を示す。その装置はハウジング５０を
有し、ハウジング５０は１以上のアタッチメントによってパネル１００を通して１つの穴
の中に支えられる。光源７０は、イメージセンサ８０が反応する波長における放射を発す
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る。照明光学系４０は、光学物体面３００上の放射に向け直し、焦点を合わせる。この光
学物体面３００は、光学的窓を備えるドーム３０の最上面に最も近くに配置され、重ね合
わされる。好ましくは、産業環境または類似環境では、上述のドームはユーザと触れ合う
触覚そして視覚機構を備えるのはもちろんのこと、上記環境から光学系をシールする。イ
メージ光学系８８、光学特性を信号に変換するイメージセンサ８０の感光部分上の物体面
３００の実際のイメージを形成する。イメージセンサーチップは、イメージのモーション
を分析し制御するカーソルモーションのために使用される信号に変換するイメージプロセ
ッサ８２はもちろんのこと、イメージセンサ８０を組み入れることができる。あるいは、
イメージプロセッサ８２はイメージセンサ８０から離されることも可能である。コントロ
ーラー８４は、イメージプロセッサ８２からの信号を所定の形式に変換し、カーソル制御
デバイス１０の外部のスイッチのような付加的な制御によって感知される信号とともにこ
れらの信号をマージするような他の機能を実行する。これらの付加的な制御は、例えば、
“クリック”や“ドラッグ”のような従来の選択や機能を実行するために使われるマウス
ボタンのように典型的に使用される。カーソル制御デバイス内のコントローラー８４内に
これらのボタンへのインターフェースを組み入れることによって、カーソル制御デバイス
１０からホストコンピュータやシステムへの１つの相互連結点が使用され得る。この相互
連結は、トランスミッター９０によって概略的に示されており、そしてそれは、例えば、
電気的に電線を引いた接続、ワイヤレス接続、もしくはホストシステムはもちろんのこと
付加的な制御への接続両方を組み入れられるだろう。トランスミッター９０はカーソル制
御装置１０に電力を供給する役割も可能であり、電池のような内蔵型電気供給２００をハ
ウジング内に提供され得る。べゼル（bezel）６０は、純粋に装飾用で美的であり、１つ
以上の実際的な機能を実行することができる。上記べゼルの可能性のある実際的機能は、
カーソル移動軸の方向を示すこと、ハウジング５０に対しドーム３０を支えることを手伝
う構造的な機能、パネル１００に対するカーソル制御デバイス１０への取り付けを助ける
付加的な手段として役立つこと、を含むことができる。
【００５０】
　カーソル制御デバイスの光学系の概略的ブロック図が図４に示される。光学的エレメン
トやサブシステムは長方形のブロックによって表され、照明やイメージングに使われる光
学的放射エネルギーは矢印で概略的に示される。この放射の流れを追うと、光源７０は、
光源８０が感度を有する波長における光学的放射を発する。その発せられた放射は、照明
光学系４０によって調整され、物体面３００を照らすドーム３０を通して通される。物体
面３００上の物体によってばら撒かれた放射部分は、再びドーム３０を横切り、そしてイ
メージセンサ８０上の照らされた物体のイメージを形作るイメージ光学系８８によって集
められる。イメージセンサ８０はイメージを検出し、そして好ましくは、それをイメージ
プロセッサ（この図には示されていない）によって更に処理される修正可能な信号を生成
するように処理する。
【００５１】
　１つのピースに様々な光学的機能を統合する機会、または、ドーム３０内にこれらの光
学的機能のいくつかを実行することは、図４の“印刷された”参照番号によって示される
。ドーム３０は、カーソル制御デバイスの働きを保護する単純な窓として機能する。そこ
ではその光学的機能が最小化される。しかしながら、最小化または生産可能性という名に
おいて、追加的光学機能はドーム内に統合されることが可能である。ドームに統合可能な
照明サブシステムに関連する機能はドームの３０’領域によって概略的に示される。イメ
ージングサブシステムに関連する機能は３０”領域によって示され、ダッシュラインによ
って概略的に分けられている。これらの機能は物理的に、もしくはドーム構造内もしくは
上に機能的に分けられている。一般化された照明サブシステム４０’は、予想される付加
的照明光学エレメント４０とともにドーム照明機能３０’を含む。同様に、一般化された
イメージサブシステム８８’は、予想される付加的イメージ光学エレメント８８とともに
ドームイメージング機能３０”を含む。
【００５２】
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　照明光学系４０および３０’または４０’によって実行され得る機能は、光源からの放
射を集めおよびフォーカスするために、集めること、鏡やライトパイプのようなエレメン
トの使用を通してある角度から照明の方向を変えるために向け直すこと、更に照明エリア
を規定し、照明容積の深さを制限することはもちろん物体面３００における明るさを最大
限にするために照明される空間容積を制限するためのフォーカシングやシェーピング、そ
して物体面を含む空間容積を通し照明の均一性を改良するための均質化を含む。上述のイ
メージ光学系は、ある倍率の物体平面のイメージを形作るためのイメージングレンズや鏡
、イメージセンサ上のイメージ品質、プリズム、光学軸に方向を変えるための回折エレメ
ント（それはもっとコンパクトにする光学系を支えるために役に立ち得る）、そして任意
に、イメージ光学系の被写界深度を制限するのを手伝うディフューザを含む。ディフュー
ザの機能は、これらの機能のいくつかを手伝うために使用され得るドーム３０における構
造はもちろんのこと、後に論ぜられる。いくつかの実施例においては、ドーム３０は照明
のための簡単な窓として働くが、イメージ光学系の被写界深度を制限するためのディフュ
ーザを組み入れる。照明やイメージングに付属する他の光学的エレメントは、ドームから
分かれた部分品や構成要素の中に組み入れることが好ましい。
【００５３】
　図５は、パネル１００に備え付けられている間に使用されているカーソル制御デバイス
１０を示す。ユーザは装置を“打つ”、即ちユーザ付属物（appendage）、例えば、素手
または手袋をした手、手のひら、指先は、ホストシステム画面上のカーソルを動かすため
にドームの最上面に対してさっと触れられている。もし、その付属物がドームから引っ込
められるなら、カーソルが固定位置に留まるようにカーソル制御デバイスはトラッキング
を止めるように設計されており、付属物のモーションに無感覚となるように設計されてい
る。装置の被写界深度が制限されている方向は、後で論ずる。イニシャル機能、制御、ホ
ストシステムへの選択機能のような付加的な制御１１０は、ワイヤリングハーネス９２を
通してカーソル制御デバイスに接続される。これは、カーソル制御デバイス１０がカーソ
ル制御や選定機能を調整することと、ホストシステムに対して１本のケーブルで接続され
ることを許す。カーソル制御デバイス１０への接続を各々有するような複合的な予備的制
御は望ましくない。カーソル制御デバイス内のイメージプロセス電気回路８２は、物体平
面３００（参照図３）への付属物に近似することについての情報を与えるように構成され
ており、そして、選定や他の機能を実行するように“タッピング”して物体面の内と外で
モーションを解釈することができる。付加的な制御１１０は、そのような機能を通して補
われ、または、取り除かれるだろう。使用においては、ホストシステムディスプレースク
リーン上のカーソルのモーションは、ユーザの手のモーションに直感的に反応する適当な
カーソル制御信号のコード化を通して配置されるのが好ましい。多くの場合において、こ
れは、カーソルが手の向きと同一の方向に移動するということを意味する。即ち、ユーザ
の手がユーザの左、右と移動すれば、カーソルはディスプレイスクリーン上でおのおの左
、右と、ユーザの手が“前へ”、“上へ（指先の方に）”、“後ろへ”、“下へ（ひじの
方へ）”動くときは、おのおのディスプレイスクリーン上の上下に移動することとなる。
【００５４】
　ドーム３０は、その名前に意味されるように、好ましくは凸型であり、ことによると球
の一部分に近似しており、パネル１００のユーザ側へ突き出ている。ドームの直径は、５
～３０ｍｍが好ましい、そしてそれは直径にも依るが、パネル平面から２～１５ｍｍ間の
高さ以上に突き出ている。ドームの実際的な直径は、イメージセンサーチップのような電
気的および光学的構成部品の既存サイズから与えられ、１５～２５ｍｍの間である。この
ドーム直径とともに、１０～１５ｍｍの高さは適切だろう。これらの寸法は、ユーザがカ
ーソル制御デバイスを直接見たりせずに容易に感じられるトラックボールのような特徴を
与え、リラックスして指先はもちろんわずかにカップ状の手のひらによる操作をゆるすこ
とを与える。しかしながら、窓としてのその機能においては、ドーム３０は代替的により
平面であり、完璧に平ら、もしくは若干凸型であるだろう。平らなドームはフラットパネ
ルの前表面と同じ高さに据え付けられ、べゼルのパネル表面上に持ち上げられている。も
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しパネルが平らとは異なる形を有しているなら、ドーム表面はパネルと“一体”となるた
めにパネル形状と共形になり得る。若干凸型、パネルと同じ高さか持ち上げられているか
、は、ユーザに彼または彼女の指先のみを用いてカーソル制御デバイスを操作するように
仕向ける。そしてそれは、きれいなモーションが望ましい場合における特別な要請におい
て望ましい。
【００５５】
　図６は、パネル１００のユーザ側から見たカーソル制御デバイスの斜視図を示す。そし
てそれは、ドーム３０がどのように完成された姿のためにべゼル６０によって、および、
パネル上の望ましい高さにドーム表面を上げるのを手伝うために、囲まれているかを示す
。
【００５６】
　図７は、パネル１００のユーザ側から見たカーソル制御デバイスの平面図である。楕円
、正方形、長方形、他の凸型曲線、多角形などの他の形が考えられるが、ドーム３０の実
際の形は、この側面からは円形であることが好ましい。べゼル６０からはずれて、ドーム
３０の前表面３０Ａの領域や特性は、更なる散光として説明されている。２重ダッシュ円
内にマークされた領域３４は、イメージセンサ８０の感光性部分にイメージを形成する領
域を示し、カーソル制御デバイスの“感知領域（sensitive area）”と呼ばれるだろう。
これは、感知するために光源７０によって照らされる領域３２の部分である。領域３２は
“窓”エリアとして参照されるだろう。これらは、外部円領域から窓領域を分けることが
明らかでも明らかでなくても良い。窓３２は良いイメージングと照明伝達のために光学的
な特性を有することが好ましい。単一の照明とイメージングシステムの誤配置の耐性を与
えるために、窓が少なくとも感知領域３４と同じくらいの大きさであることが望ましい。
半径より大きなドーム領域は、すなわち窓３２とべゼル方向のドームの外縁の間、ドーム
の“外部リング”３６として参照されるだろう。一般に、ユーザに向けてドーム側は“前
”と呼ばれ、イメージセンサに向けてドーム側は“後ろ”と呼ばれるだろう。幾つかの実
施例においては、外部リング３６は、ドームの前表面上で透過性または特に高い光学的特
性を必要とされない。代替的なドームの実施例は、より詳細に後述されるだろう。
【００５７】
　我々はカーソル制御デバイスの構造と取付けについて幾つかの機械的な詳細を述べる。
我々は、最初に、パネル表面に対してデバイスの長い軸が垂直であるいわゆる“縦”方向
付けにカーソル制御デバイス１０をつけるためのアタッチメント５８について論ずる。図
８は、カーソル制御デバイスの実施例を示す。そこでは、アタッチメント５８が、デバイ
ス１０をパネル１００の穴１０２の中に固定するために使われており、アタッチメント５
８は、ハウジングボディ５２に一体的に、おそらく同じ材質で、取り付けられ、又は作り
上げられている１以上のスプリングクリップ５８ｃの形をとる。
【００５８】
　適切に設計されたクリップ５８ｃと穴１０２とともに、ハウジングボディ５２はパネル
１００の前面側から挿入され得る。そしてクリップは挿入後にカーソル制御デバイスをし
っかりと適所に支えるために広げられる。任意のガスケット６２は、パネル１００を密封
するのを手伝うために図８に示されており、その辺に、パネルの前面と背面の間に微粒子
の混合物の混入を防いでいる。
【００５９】
　図９は代替据付案を示す。そしてそこでは、アタッチメント５８は、ハウジングボディ
５２上に作られたねじ筋５８ａとパネル据付ナット５８ｂを含む。有利な点は、さらに積
極的なシール動作を含むが、不利な点は、ねじ筋より小さな直径または側面断面を有する
ハウジングボディ５２を必要とするより制限的な設計と、パネル１００の背面に届かなけ
ればならない据え付け中の不便さを含む。フリクションメタルスプリングクリップを用い
るような他のアタッチメント案も可能性があることが考慮される。
【００６０】
　我々は、現在、光源７０ａ、例えばＬＥＤ（発光ダイオード）が、主要な光源として使
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用される縦向きデバイスの断面図を示す詳細な図１０において、カーソル制御デバイスの
内部構造を検討する。光源７０ａによって与えられる照明は、感知されるべき物体に対し
て低い（もっとかすめる）角度で投射されるのが好ましい（我々はこれをローアングル照
明として参照する）。デバイス全体の横（パネル平面から平行）からの寸法は、長い軸が
ハウジングボディ５２の長い軸に沿っているために、イメージセンサ８０を備え付けるこ
とによってコンパクトにされ得る。イメージセンサ８０は、イメージセンサ集積回路（Ｉ
Ｃ：Integrated Circuit）もしくは“チップ”のようなソリッドステートデバイスである
ことが好ましい。この実施例は、全ての光学的そして電気的構成部品（ドームを除く）は
備えつけられているシングル回路もしくはプリント回路基板（ＰＣＢ：Printed Circuit 
Board）８６の使用を示す。光源７０ａは、右側（ＰＣＢ８６に垂直の代わりに平行に発
する）に、または、特別に右側に備え付けることを許すために、曲げられたリード線付の
従来のリードデバイス（leaded device）であり得る。ドーム３０は、ハウジングボディ
５２上のフランジ５４に付けられている。全体の集合またはそれらの部品は、のり、ねじ
、融合、鋳造、スナップトウギャザ（snap-together）の組合せによって、いっしょに収
容される。電気部品はＰＣＢ８６に据え付けられる。例えば、イメージセンサ８０、イメ
ージプロセッシング部品８２、インターフェース回路８４、主要な光源７０ａ、トランス
ミッターとして仕える電気コネクター９０ａである。光源７０ａからの光を適切に調整す
るために使われている照明光学系の詳細は、示されておらず、光源を窓に導く。イメージ
光学系８８は、直角イメージプリズム８８ａとイメージングレンズ８８ｂと８８ｂ’を含
む１つの多機能部品として示されている。そのような多機能部品は、プラスチック鋳造技
術を用いてシングルピースに形成され得る。
【００６１】
　図１１は、縦方向デバイスの型とわずかに異なり、そこでは光源７０ａがＰＣＢ８６上
の穴を通して発する表面マウントタイプである。この方向では、付加的な照明方向を向け
直す光学系無しで、低角度の照明を成し遂げることがより簡単である。しかし、バッフル
４８は、イメージ光学系の中で迷放射のダイレクトアクセスを防ぐのが望ましい。この図
には、ハウジング無しでイメージ光学系８８サポートし直線状にする手段であるが示され
ていない。機械的なサポートやアライメント特性（示されていない）は、光学ピース８８
条に、ハウジングボディ５２内に、分かれたピースとして組み立てられる。
【００６２】
　図１２は、垂直に向けられたカーソル制御デバイスの代替実施例の内部構造を示す。そ
してそこでは、予備的なプリント基板８６ａが１つ以上の光源７０ａを据え付けるように
使われており、ここでは上方に発する表面マウントデバイスとして示されている。ＰＣＢ
８６ａは堅く、メインＰＣＢ８６に金属線もしくはコードケーブルで接続されている。ま
たは、ＰＣＢ８６ａはフレキシブル回路の一部分であり、フレキシブル回路からメイン８
６と予備８６ａの両方が形成されており、フレキシブル回路はこの構成の中で曲げられる
。堅い基盤は、光学アラインメント目的のために好ましいが、予備基盤８６ａはハウジン
グフランジ５４上で支えられている。予備基盤８６ａは、イメージ光学系が感知領域を穴
等を通してみることを許すために、穴や切り込み他の特性を必要とするということに気づ
く。窓領域の低角度照明は、ドーム内の付加的な光学的特性を用いて、または、単純な光
源配置のジオメトリーを通して成し遂げられ得る。円周の予備的に決められたある間隔で
配置した明らかな光源７０ａをもっと対象に配置することに賛成する美的な考慮は、１つ
のまたは非対称に配置された光源とともに調和しない。そしてそれは、低角度照明におい
て、さらに影を与える。
【００６３】
　図１３は、この場合では、１以上の横抱き（右向き）表面マウント光源７０ａを支える
予備的プリント基板８６ａを用いたデバイスの構造を示す。この構成は、光源はジオメト
リーのため、低角度照明を成し遂げるには単純な方法を提供する間に、全くコンパクトな
位置を有する。予備ＰＣＢ８６ａは、イメージ光学系を直接入れることから、光源７０ａ
から光を防ぐバッフルとして、ある意味では仕える。
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【００６４】
　幾つかのケースでは、低角度すれすれの照明よりむしろ、感知される表面に対して垂直
（通常）もしくは殆どそのような照明を与えることは望ましい。パターン化した手袋のよ
うなパターン化された表面は、単色であるが折り目がある表面で、手袋無しまたはパター
ン無し表面かを識別し、トラックされることを要求されるような応用がこれを要求する。
これらのケースでは、ほぼ通常の照明を与える１つの方法は、照明光学軸を使うことであ
る。そこでは、イメージ放射は、イメージ化された放射と同じ経路に沿った少なくとも部
分の経路を進む。図１４は、光源７０ｂの方へ後方反射したイメージ光を引き抜くビーム
スプリッター４６を用いて、照明軸を提供する方法を説明する。光源７０ｂはイメージ光
学系と共通軸上に配置したＬＥＤが好ましい。付加的な集光光学系４２は、感知領域上に
照明を適切に集めるために意図されている。ハウジング内部の右側の方へビームスプリッ
ター４６に反射する光源７０ｂからの放射を防ぐために、そしてそこからイメージセンサ
８０内にビームスプリッタを通して後退するために、ビームダンプ４６ａは、右の方へビ
ームスプリッターを退場する放射吸収を考慮する。ビームダンプは、ビームダンプそれ自
身から屈折性のある反射を減らすために、表示のように垂直から離れた角度になりうる。
そしてそれはビームダンプから反射した光をイメージセンサ８０を入れさせる。
【００６５】
　最後に、図１５が示すように、低角度と垂直照明両方の結合が１つのデバイスで実行さ
れている。低角度７０ａと同軸上に位置するＬＥＤ７０ｂは同時に、または交替に回転さ
れる。後者のケースでは、イメージプロセッシング集積回路は、照明の２つの形とともに
交互に現れる背景を獲得し、この情報をホストシステムへ１つのモーション信号を与える
ためにマージしながら、照明と背景のみを比較しながらモーションをトラックし続ける。
【００６６】
　全ての前述の例においては、ハウジングボディに対して“縦”方向は、コンシステンシ
ーのために使われていた。これは、図１６に説明されている。そのような構成は、パネル
後方で使われる厚みを最小化するために使われている。これは、カーソル制御デバイスが
キーボード、ラップトップコンピュータ、もしくは薄い棚、プラットフォーム内に統合さ
れる応用において望ましい。もし、ハウジングボディー５２がダブルダッシュ線で示され
るように輪郭を描かれるなら、パネルユーザ側から１０２穴を通してハウジングを挿入す
ることは可能である。さもなければ、ハウジングフランジ５４は、パネル背面から穴１０
２を通して十分にフィットする小ささで作られることが必要である。この状況は、図１６
に示されている。アタッチメント５８が、スナップトギャザ締めを形作るためのドーム背
面上の凹所３８の中の接合構造と協力して機能するために設計されるフランジのエッジ周
りの溝の形をとる。これらの機構は、ハウジングフランジの外部エッジ上および凹の内部
エッジ上のらせん状のねじ山に交換可能である。ドームとベーゼルはアクションスプリン
グワッシャー５８ｄ（もしくは他のスプリング）を通してパネルに対して堅く支えられて
おり、ベルビル（Belleville）ワッシャーの断面として描かれており、それらはパネル後
方とハウジングボディ前面に対して圧縮耐性がある。
【００６７】
　図１７は、図１６の１つに類似した水平にマウントされたカーソル制御デバイスの可能
性のある内部構造を示す。その方向性のため、イメージチューニングプリズムはこのヴァ
ージョンでは必要とされない。マウス図１および図２のように、イメージセンサーチップ
とその関連するイメージングレンズ８８ｂは感知領域に直接的に面する。光源７０ａは、
ドーム３０に近接する放射領域に置くように示されているのばされたリード上に位置され
る。バッフル４８は、図１７の断面で示される不透明なチューブから作られる、光学系の
隙間の中にドームから反射される照明の量を減少することを得られ、および感知領域３４
からイメージセンサを適切に配置するのに使われる。ドームの表面３０ｃ背後の機能は、
例えば、前述の背面上に全体的に形作られる付加的なイメージングレンズ８８ｂ'は、バ
ッフル４８を配置し、保持するのに役に立つ。この図にも示されている、ハウジング５２
に対しドーム３０のシール手段として明確である。Ｏ－リングタイプのシール５６は、ド
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ームの凹所内とハウジングフランジ５４に対しての背面３０ｃ間に圧縮して示されている
。
【００６８】
　もっと詳細にドームと可能性のあるバリエーションについて論ずる。カーソル制御デバ
イスのためのユーザの主インターフェースとして、ドームは様々な機能を有する。ドーム
内、上の機能は、全体の組み立て部品の中で部品数を減少するために照明システム、およ
び／または、イメージングシステムとして使われる。ドームは、ユーザインターフェース
を高めるために様々な触知および視覚できる機能を有する。
【００６９】
　図１８は、一般的なドーム３０とベーゼル６０の断面図である。ベーゼルは、図の中に
含まれているが、我々はその機能をさらに論ずることはしない。ドーム３０は、図７に示
された側面領域に加えて、この図では、前面３０ａ、バルク３０ｂ、そして背面３０ｃを
含む部品として描写されている。役に立ち装飾的な機能を有する様々な構造は、ドームの
これらの部品と一体化されていない。滑らかな表面の３０ａとほぼ平行な滑らかな背面３
０ｃとともに図１８に示される一般的なドームは、滑らかなマイルドレンシングと省略さ
れた特性とともに単純なドーム型の窓として以外の機能を許す付加的な機能を有さない。
【００７０】
　ドーム３０は、硬い透明な物質、ガラスや透明なプラスチックのようなもので作られる
のが好ましい。ドームが光学的フィルタとして機能するのを許しながら、外部光源に反応
するイメージセンサの感度を減少するために色付けされ得る。例えば、光源７０が赤外部
で機能するなら、ドームのバルク３０ｂは、暗く色付けされるか、実質的に照明波長を透
過しながら、可視光を実質的に吸収することができる。
【００７１】
　図１９に説明される代替案は、ドームを柔軟性のある物質で作ることである。ドームセ
ンター上の指圧は、ダブルダッシュ線で示される自然に形作られた姿から、実線で書かれ
ているそれた形にドームをそらす。このゆがみは、イメージに焦点を外すように指先を動
かし、それはボタンプッシュのようにイメージプロセッシング回路によって解釈されるか
、このゆがみが機械スイッチを起動するために使われることによって、機械スイッチがド
ーム下に配置されるだろう。
【００７２】
　イメージング機構、例えば３０ｃ背面に形作られるレンズ表面、は既に図１７と一緒に
述べられた。その窓領域は、よりよい光学的機能のために曲がっている代わりに平らであ
る。付加的なイメージング機構は、被写界深度を制限する後のセクションで説明される。
【００７３】
　図２０は、光学系の実施例をもっと詳細に示すカーソル制御デバイスの断面図である。
光学軌道を明確に示すために、この図は、他図で示されているハウジングや電気機構、電
気回路板やイメージプロセッサのような機械部品と機構を省いている。光学的な線が明確
な線として示されている。
【００７４】
　この実施例は、照明光学系４０が、コンデンサ４２上の中央に位置する光源７０ａを受
け取るための形に作られているに一つの透明なライトガイドエレメント４４ａを含む。全
内部反射（ＴＩＲ：Total Internal Reflecting）表面（”prism”）が集めた照明を回転
させ、ドーム３０を通して感知領域を照らすためにそれを導く。そしてそれは、ドーム前
面の外にあり、光学軸５００について中央にする。示されていない被写界深度を制限する
ためのディフューザとしての機能は、この一般の光学的構造に対し改造無しで光学軸５０
０近くのドーム表面に簡単に統合されえないけれども、この実施例では、ドーム３０は曲
がった窓として仕え、照明光学系またはイメージ光学系の一部分を形作るという付記的な
特徴を有さない。
【００７５】
　イメージ光学系８８、照明光学系のように、は、ＴＩＲ表面８８ａ、この実施例では、
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二つの反射レンズ表面８８ａと８８ｂを備える一部透明なエレメントを含む。１つの単一
のレンズシステムも可能である。しかし、焦点の長さは２つのレンズシステムより長くな
り、被写界深度はこのように大きくなる。さらに多いレンズまたは他のイメージングシス
テムはもまた使われるが、これはさらに複雑な組み立て部品という結果となる。示される
２つのレンズシステムは、２つの収束レンズから作られるケプレリアンテレスコープ（Ke
plerian telescope）に類似している。しかし、それは短焦点長ほぼ単一倍率（好ましく
は、０．２５～４の範囲の倍率）のイメージを移すための短焦点長のリレーシステムのよ
うに使用される。単一倍率リレーシステムとして、レンズ表面８８ｂと８８ｂ'の焦点距
離はほぼ等しく、各々はほぼ単一の共役比（ほぼ同じ物体とイメージ距離）で操作される
。他の倍率は実現可能である。ほぼ単一の全体システム倍率である限り、レンズの使用が
個々に単一の共役比であるからである。光学システムに向く右角度は、ＴＩＲ表面（プリ
ズム）８８ａを光学軸５００に対して４５度に挿入することで成し遂げられるか、外部反
射鏡が同等に使用される。しかし、ＴＩＲプリズムの利点は、イメージ光学系システム全
体を１部品の物質で作成されることを許すことにあり、それ故、組立部品は単純であり、
そして一方調節ミスはほとんど起こりそうも無い。イメージ光学系部品８８の特徴は、さ
らに組立部品を単純化するために、およびイメージセンサ中央に光学軸を整列することを
保障するために、イメージセンサ８０上の機構を一列に並べるように設計されることが可
能である。付加的なハウジング、ドームまたは分けられた部品上の機械的特長は（示され
ていない）、互いに、および光源７０ａとイメージセンサ８０とともに適切な登録で光学
エレメントを支えるために使われる。
【００７６】
　照明光学系４０は、この図では、イメージセンサ８０から軸５００回りに、正反対に配
置されて示されている。照明光学系と照明向きは、カーソル制御デバイスの操作に何の影
響も与えることなく、センターライン５００周りの全角度に配置可能である。これは、む
とんちゃくな方向影が投じられ、イメージセンサがそれらのモーションをトラッキングす
ることが可能であるためである。照明光学の設計上のこの回転自由角度は、組立、内部結
合、ミニチュア化における手伝いのために使用されている。照明光学系の多数の複製は、
ある型における１以上の部品、または余剰のため軸５００周りの一定ではない角度間隔で
配置される。なぜなら外部から見た時、または照明を最適化するために代替的に使用でも
、美の魅力のためである。どのような多数の照明源が一緒に使用されるかに関する図１５
の論述を見る。多数の照明源が５００軸周りに配置される場合においては、図１５の配置
を用いて成し遂げられる低角度対高角度の照明における多様性とは対照的に、この回転軸
角度の多様性が起こる。これは、別なものに対する１つの回転軸から得られるより良い影
のようにトラックされる必要がある生地に向きがある場合に役に立つ。
【００７７】
　装置の全体配置のために、ドーム内に照明光学系の機能を含むことが役に立ちうる。こ
れは、特に光を光源から向け直すためや、全内部反射無しで、窓の外からうまくつなぐた
めに重要である。プリズムまたはライトガイド４４ａのような構造は、図２２に示される
分離されたピースになったり、図２１に示されるドーム構造部分を構成したりする。
【００７８】
　全反射は、ドーム内でドーム材質の表面とハウジング内に含まれる空気間に照明の向き
を変えるように望まれる場所で起こる。凹所窓領域は図１２に示され、照明光が、全内部
反射無しで感知領域に対して低角度でインテグラルライトパイプを抜けることが許される
ように使用される。
【００７９】
　照明光学系の部品を一体とするドーム機械構造におけるバリエーションの例は、図２２
Ａと２２Ｂに関して述べられている。
【００８０】
　図２２Ａは、マイクロプリズム４４ｄ、またはドーム背面３０ｃの中に形作られるフレ
スネルレンズ（Fresnel　lens）を示す。これらは、窓領域について回転対象である。こ
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のケースでは、ドームがハウジングに組み立てられる回転方向は重要ではなく、それはデ
バイスの製造を単純化する。代替的には、さらに精巧な微細に実施される（microreplica
ted）光学機構は、前述の回転対象無しで、単一の光源からもっと効率的に照明の集中を
実行することが可能である。
【００８１】
　図２２Ｂは、照明を向き直し、および／または、焦点を当てるために形作られる反射ル
ーバー４４ｅを示す。例えば、これらは第１鋳造操作、金属化操作、およびルーバーを貼
り付ける第２鋳造操作によって形成される。第２鋳造操作は、省くことも可能であり、そ
の場合には、ドームの背面は、ルーバー形状に従うだろう。代替的には、溝やエアポケッ
トが、反射的にコーティングされているルーバーの変わりに全反射するルーバーに起因す
るために形成される。
【００８２】
　美的な機能は、すぐににドームの外環に一体となることができる。窓および感知領域を
明るくする触覚的、および／または、視覚的な機能が、窓周りの盛り上がったリング、盛
り上がった窓、または窓と外部リング間の生地の相違のように含まれる。適切な照明や生
地とともに、全体の成長する外観は、外部リングに与えられる。付加的な美的バリエーシ
ョンは更に後述される。
【００８３】
　耐水、および／または、反反射特性をもつためのコーティングは、ドーム前面に適応さ
れる。反反射コーティングは、背面に適応される。反射的（メタリック）コーティングは
、照明を高めるため、または外環に輝く外観を与えるために使われる。
【００８４】
　図５について前述されたように、カーソル制御デバイスをドーム前面近くの表面（例え
ば、３ｍｍ以内）のみに感知させることが望ましい。物体平面または最適焦点の平面は、
ドームの前面、または領域深さを高めるために少しユーザ側に配置される。イメージプロ
セッシング回路８２は、不十分なイメージ特徴がイメージセンサ８０によって感知される
時に、カーソル位置または位置情報を更新することを止めるように設計されている。アジ
レントテクノロジによる市場で利用可能なセンサーチップは、この機能を高めている。イ
メージ特性は、幾つかの要素によって“紛失”している。焦点が外れたイメージは、トラ
ックするためのシャープ特性を失っている。影を追うための極めて滑らかに動くこと、コ
ントラスト特性が無い単一的な色彩面または、高さの相違は、カーソル位置を更新するの
を妨げている。それ故、イメージ光学系（焦点深度）と照明幾何（光量）は、被写界深度
を制限するのに使用されている。イメージ光学上の焦点深度は、システム内の大きな絞り
短焦点距離レンズ（高度絞り）によって減少される。ドーム前面に近い領域に照明を集中
させることは、ドームから離れた感度を減少する。光ファイバーフェースプレートは更に
後述する。
【００８５】
　ディフューザはバルク３０ｂまたは背面３０ｃまたはいかなる結合においても組み入れ
られるが、減少した深度領域を実行する技術は、システム内にディフューザを、好ましく
は構造や生地（図１８参照）をドーム前面３０ｃ上に組み入れることである。リプルガラ
スのようにランダム層変化を招くディフューザに接触する物体は、その背後に置かれたも
のより明確に見られる。これは拡散器によって向きを変えられ、シフトさらた物体からem
inateするまたは反射する光線のため、または物体とディフューザ間の長い距離を移動す
る光線のための光量が大きいためである。拡散構造は、ランダム構造でもある。そしてそ
れは、異なる深度または機構サイズである。図７を参照すると、拡散構造は、外部リング
３６窓領域３２、窓上の感知領域３２さえに配置される。外部リング３６または窓３２内
の拡散構造は、制御または全内部反射状況の変更を通して高めるために使用される。イメ
ージング特性は感知領域３４内の拡散構造によって最も影響を与えられる。ランダムText
ureの代わりに、マイクロプリズムのようなもっと精巧な光学構造が、このような照明や
拡散機能を実行するために使用される。方向付け（directing）や拡散のためのマイクロ
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プリズムは、一般に、液晶ディスプレーバックライト、プロジェクションディスプレース
クリーン、光学生産物、そしてカメラビューファインダーのための焦点スクリーンのよう
な生産物のための“マイクロレプリケーション（microreplication）”として知られるエ
ンボスや鋳造行程によって再生産される。同じ技術が焦点光の能力とともにフレネルレン
ズを作るために使用されている。類似行程は、カーソル制御デバイスのためのドーム作成
のために使われるだろう。
【００８６】
　上述のカーソル制御デバイスが低コスト、様々な方法で一般的材料で、例えばダウジン
グやドームのための標準インジェクション鋳造技術、単独のあるいは組み合わされた多く
のの標準技術を用いて強固にされたもの、例えばスナッピング、ねじ回し、のり付けや融
合などを用いて組み立てられることがわかった。
【００８７】
　カーソル制御デバイスの多くの代替的実施例が既に前述において述べられた。これらは
【００８８】
さらに機能を有する精巧なシステムという状況で、または主要な物体がごつごつしていな
い異なる応用を可能にするために実行されるまだ多くのヴァリエーションがある。
【００８９】
　代替的実施例の一例は、カーソル制御デバイスの鳥瞰図を示す図２３Ａ、２３Ｂおよび
２４Ａ、カーソル制御デバイス７００の内部ハウジング７２０の鳥瞰図を示す図２３Ｂ、
および図２３ＡのＸＸIV－ＸＸIV切断ラインに沿って得られるカーソル制御デバイスの断
面図により表されるドーム内ドーム構造である。カーソル制御デバイスは、外部シェル７
１０（もしくは外部ドーム）および外部シェル７１０内に入れられた内部ハウジング７２
０（もしくは内部ドーム）を含んでいる。外部シェルの好ましい直径は、１０ｍｍ～８０
ｍｍの範囲であり、さらには２５ｍｍ～６０ｍｍが好ましい。これらの参照した寸法は、
従来のトラックボールに、サイズにおいても形においても似たデバイスを生み出す。組み
立て部品のコンパクトさのために、感知、処理、ホストコンピュータへのインターフェー
スを含むデバイスの機能全体は、従来技術のトラックボールユニットのボール部分の覆い
の中で実行される。外部シェル７１０は一般に凸型ドームの形状で提供され、内部ハウジ
ング７２０は、外部シェル７１０の内に入れられた相補的凸型ドーム部分７２２を含んで
いる。外部シェル７１０は、窓を通して照明やイメージングが実行される窓を有する。窓
３２は、外部シェルの感知領域３４の視覚的指示をユーザに与える。図２３Ａで輪郭を描
かれた感知領域３４は、説明目的で示され、特に感知領域３４のサイズと形に関して制限
する意図は無い。内部ハウジング７２０は、　　 適切に組み立てられる外部シェル７１
０の感知領域３４にそろえるいくらか中央に配置されるくぼみ７２８を有する。くぼみ７
２８は、感知領域３４の広がりと少なくとも同じ大きさである上部開口を有する。本実施
例においては、図２４に示される図によって理解されるように、くぼみ７２８の上部開口
は、窓３２の周囲長さで整列される。
【００９０】
　内部ハウジング７２０は、凸型ドーム部分７２２を有することに加えて、ベース７２４
と、ベース７２４と凸型ドーム部分７２２との間に配置されるシール７２６を含んでいる
。凸型部分７２２と結合したシール７２６とベース７２４は、環境から流体的にシールさ
れている内部ハウジング７２０を提供する。
【００９１】
　内部ハウジング７２０内の配置されているのは、外部シェル７１０の感知領域３４に近
接するモーションをカーソル制御データに変換するための光学エンジンである。光学エン
ジンは前述の構成要素、光源７０、センサ８０、イメージプロセッサ８２を含んでいる。
内部ハウジングに統合されたものは、イメージ光学系８８であり、そしてそれは、イメー
ジングレンズとして利用し、照明光学系４０であり、それは照明レンズとして利用する。
照明光学系４０は、上述の集光レンズに似た機能を実行するために形成され、または任意
的に、光パワーを不足する窓を単純化する。センサ８０とイメージ光学系８８の間に配置
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されるのは、フィルタエレメント８９であり、それはより大きく後述される。
【００９２】
　本実施例においては、外部シェル７１０は、すぐに内部ハウジング７２０から取り除け
るように設計されている。内部ハウジング７２０は、独立してシールされているので、外
部シェル７１０は、内部ハウジング７２０のシールを備えること無しで、内部ハウジング
７２０から、取り除き、および／または、取り替えられる。
【００９３】
　カーソル制御デバイス（他の実施例ではもちろんのこと）は、外気背景光を見上げるよ
うに設計されており、幾つかの技術は、意図しない背景信号を拒絶するように使われてい
る。次のパラグラフでは、イメージングおよび照明状況が、図２５に関して述べられてい
る。
【００９４】
　図２５は、カーソル制御デバイスの概略図を示し、そこでは、内部ハウジング７２０の
ようなある構成要素が明確化のために省かれている。図２５に関連する議論も、本発明の
他の実施例で平等に適応されるのが説明される。
【００９５】
　図２５においては、物体平面３００（即ち最高焦点の平面）が、平らでない物体が感知
されトラックされる深度を最大化するイメージ光学系の焦点深度３１０の約半分によって
、窓３２の外部表面の外側に配置されるのが好ましい。焦点深度３１０の（センサに対し
て）“近い”エッジは、窓の外面にまたは近く、または焦点距離エラーまたは、外部シェ
ル７１０の外面で感知するギャップを原因としない軸配列エラーを許す窓の若干内側に配
置すべきである。感知容積は、さらに、その側面大きさはもちろんのこと、光源７０から
照明が伸びるイメージ光学系軸５００にそった深さである照明領域４２０によって規定さ
れる。
【００９６】
　焦点深度３１０と照明領域４２０はともに総深度領域を規定する。望ましい被写界深度
は、人間の手を窓３２の外部表面に接触し、またはほぼ接触して感知するために数ミリメ
ーター（１以上５以下）である。これは、普通の構造と窓３２に完璧に接触することの時
々のロスの存在下におけるトラッキングを許す。イメージ光学系８８の一緒のセンサの側
面領域図は、領域深度内の側面感知領域３４を決定する。加えて、センサは角度のある視
覚領域３２０を有し、その中で、取り除かれなければならない偽者のモーションデータへ
導く遠い物体や、光源が感知される。照明光学系４０（例えばコンデンサ４２またはその
種の他のもの）は、光源７０から照明光の集中を最適化するために、望ましくは提供され
る。より集中した照明は、センサ８０に達する潜在的信号より高く、しかしより小さい照
明量であり、それゆえ最適である。同様に、一般的に点光源ではなく、莫大な量であり、
物源から光線が最も平行である場所における光源からの最適の焦点距離と距離があり、発
生照明を切り替える時のくっきりとした影という結果となる（後述参照）。明確な影の発
生は、１つの向きからの１つの照明源の使用を好む。焦点距離と集光器４２の位置の選択
、コンデンサ４２のための焦点距離の選択は、全てのこれらの要素間の比較である。最後
に、背景除去は、照明の高集中（小さな照明深度４１０）と、狭い視覚領域角度によって
最大化される。
【００９７】
　背景除去の第２の方法は、照明波長の選択とその照明波長以外の波長における光を取り
除く光学フィルタの使用を含む。幾つかの実施例においては、いくつかの実施例では、光
源７０は７８０～１０００ｎｍの範囲、一般的には８７５ｎｍ、の中心の波長による赤外
線ＬＥＤである。光学フィルタは可視光で、人間の目にほとんど黒くなるが、大多数の赤
外線照明ライトを通過する、大部分の光を遮断する材料ですぐに利用できる。全ての外部
シェル７１０、またはまさに窓３２は、そのようなフィルタ材料で出来ていることがあり
得る。代替的に、１つのまたは複数のフィルタが、同じであるかまたは異なる波長-ブロ
ッキング特徴フィルタとともに図中の８９と８９’によって示されるように、配置されて
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もよい。１つの付加的なフィルタは、どちらの位置８９または８９’にでも置かれること
ができ、あるいは、フィルタは位置８９と８９’で提供されることができる。位置８９で
は、フィルタはイメージ光学系８８とセンサ８０の間で図２４で示すように配値される。
位置８９’では、窓３２とイメージ光学系８８の間で、フィルタはくぼみ７２８に配置さ
れる。たとえば、外部シェル７１０と窓３２は赤外線光と可視光を通過する材料でできて
おり、フィルタ８９は可視光と紫外線光を遮断する材料でできている。センサ８０がより
長い赤外線の波長のような不必要な波長で敏感ならば、それらの波長はショートパスフィ
ルタを使用してブロックされることが可能である。
【００９８】
　偏光技術は、偏光が与えられてない周囲光の半分を排除するのにも用いられることがで
きた。光源７０からの光は、たとえば、偏光フィルタを設けることや照明システム内の特
性によって、内部光源または外部光源のどちらかでも、優先して偏光化されることが出来
る。光学フィルタ８９と８９’は、感知物体によって反射されない照明光源から同様に偏
光されない光を除いて、それらを分析用として機能させるための偏光特性を有する。
【００９９】
　イメージプロセッサ８２内のソフトウエアまたはハードウエアのアルゴリズム、インタ
ーフェース回路（即ち、図３のコントローラー８４）またはホストコンピュータのドライ
バ（図３３内のアイテム８００）は、付加的に背景光や特性の除去を実行する機能を満た
している。照明領域４２０に物体が無い場合、十分に照らされている間に最高の焦点３０
０の平面を物体が離れる場合さえ、センサ８０に到達する光量はかなり減少するというこ
とが見られた。これは、１つのフィルタまたは複数のフィルタ８９、８９’が光源７０か
ら照明波長の異なる波長を取り除くために使われる場合に、より効果的である。付加的な
光源は、照明領域内にトラックされる物体が存在するもしくは不存在を示す信号を発生す
るために使われる。しかし、このデバイスにおける使用に適切なセンサは、電気シャッタ
（フレーム毎の積分時間）または、設定がセンサ８０に届く光レベルに関連し、そしてイ
メージプロセッサ８２によって読み取られる自動ゲイン制御（ＡＧＣ：automatic gain c
ontrol）を有する。電気シャッタの場合は、“オープンタイム”シャッタ値は、感知量か
らの物体の除去のために、光レベルが落ちるように増加する。このように、シャッタ値は
トラッキング効果性の指示として使われる（以下では、“トラッキング指示”）。シャッ
タ値がある閾値を超えるときはいつでも、感知されたモーションは無視される。許容性の
ある照明（後述）が使用されるときは、フレーム毎のセンサ８０にヒットする光量が、光
源強度かけるシャッタ“オープン”積分時間に比例するので、適切なトラッキング指示が
光源７０の強度設定に考慮する。このトラッキング指示は、“シャッタ値”の代わりに“
照明指示”になり得る。そのようなトラッキング指示は、Ｌ＝ｋｆ(Ｂ)Ｓによって表され
、そこでＬは、センサにヒットする光量に反比例する照明指示であり、ｆ(Ｂ)はコマンド
値と光源７０によって省かれる実際の強度の間の非線形の関係を内包する光源コマンド値
Ｂの関数であり、およびＳは、電気シャッタ積分時間に比例するシャッタ値である。他の
装置が、キャパシティブセンサのように、トラックされる物体の近接に基づいてトラッキ
ング指示を発生するために使われ、そしてこのアルゴリズムが、トラッキング指示として
の照明情報を用いることに制限されないことに気付くべきである。実際に、他のハードウ
エア、ソフトウエア、ファームウエア手段が、トラッキング指示を発生するために利用可
能であり、多分、近接に基づかず、しかし例えば、モーションデータの分析に基づいて利
用可能であり、背景除去のためのアルゴリズムへの入力や、ここで示される予測パスはも
ちろんのことそれからこの代替的トラッキング指示が使われる。
【０１００】
　照明指示が高い時に、モーションを無視するためのアルゴリズムの例を述べるフローチ
ャートが図２６で示されている。このアルゴリズムは、例えば、相対的に低いレベルの環
境背景光によって、および／または、光学エンジンを囲む環境から影の形を移動すること
によって、発生された失敗モーションデータを削除するときに役に立つ。しかし、この処
理はイメージプロセッサ８２のようなイメージプロセッサによって実行されることを制限
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しないが、さらに処理するモーションデータのためのコントローラー／プロセッサを含む
コントローラー８４のような分かれた装置によって、全てまたは部分的に実行する。１つ
の実施例においては、イメージプロセッサ８２は、モーションデータと照明指示データを
生産するイメージ処理に関連する処理部分のみに使用される。しかし、イメージ処理は必
要とされない。ステップＳ２６００では、イメージプロセッサ８２がモーションデータと
センサ８０からの照明指示Ｌを受け取り、または、交互に、イメージプロセッサ８２がセ
ンサからシャッタ値のようなデータを受け取り、イメージプロセッサ８２は、上述の照明
指示Ｌを計算する。ステップＳ２６１０においては、イメージプロセッサ８２が閾値と照
明指示Ｌを比較し、それらの上に、トラッキングデータは何も生じていないと解釈される
。もし照明指示Ｌが閾値より小さいならば（ステップ２６１０において“Ｙｅｓ”）、そ
れから処理は、ステップＳ２６２０に続き、そこでモーションデータが更新される。もし
そうでなければ、照明指示は閾値（ステップ２６１０において“ＮＯ”）より大きく、そ
れからステップＳ２６２０はバイパスされる。このように、図２６に説明された処理によ
れば、適切な照明量がセンサ８０によって検出されなければ、モーションデータは更新さ
れない。
【０１０１】
　手や手袋または他の物体が繰り返して外部シェル７１０またはそのケースがあるならド
ーム３０を横切る場合の使用の長期間後、信頼できるトラッキングを提供するために、窓
３２の保護を、スクラッチや他の損傷に対して抵抗させるように備えることが望ましい。
図２７Ａ－Ｅは、耐引っかき性のある外部シェル７１０またはドーム３０の若干数の実施
例である。窓３２（もしくは少なくともイメージングと関連する感知領域３４）は、照明
およびイメージングライトパスを通して、高い光学的品質であることが好ましい。図２７
Ａは、光学窓領域３２を有し、ガラスやサファイヤのような耐スクラッチ性の高い物質の
一部からなるドーム３０または外部シェル７１０を表す。あるポリマー材質は、十分に“
そのまま”で使用される耐スクラッチ性を有する。他の形は塾考されるけれども、これら
の図では、窓３２は両側で平らに示されている。窓３２は、感知領域の位置についての感
覚をユーザに提供するための触覚的要素３０ｄを提供するためにドーム３０／外部シェル
８０のベースカーブ上に若干持ち上がっていることが好ましい。
【０１０２】
　図２７Ｂでは、（周囲の材質の厚みと比較すると）薄いスクラッチ耐性層またはコーテ
ィング３４０がドーム３０／外部シェル７０の外部表面の全体に適応される。そのような
コーディングは、窓３２の外表または平らな感知領域３４をただ覆うために、適用中に制
限される。しかしながら、簡単のため、ドーム３０／外部シェル７０の外部表面の全体に
示されるようにそれが適用されるのが望ましい。
【０１０３】
　図２７Ｃは、ドーム３０／外部シェル７０の中に、穴を通して挿入したスクラッチ耐性
のある物質の分離した部分からなる光学的窓３２を示す。図２５について前述したように
、窓３２は、ドーム３０／外部シェル７０またはフィルタ８９またはフィルタ８９’のそ
れらとは異なり光学的フィルタリング特性を有する。窓３２は、ドーム３０／外部シェル
７０中の穴に鋳造され、適所に、圧縮され、溶接され、のり付けされ、別のやり方で固定
される。
【０１０４】
　更に窓３２を支えるための確実な手段は、穴の中に軸上にすべることを防ぐために、図
２７Ｄで示すように水平の出っ張りを与えることである。ドーム構造内のドーム内に前述
されているように、外部シェル７１０と内部ハウジング７２０の間の領域をきれいで、ド
ライに保つことが望ましいのであるけれども、窓３２が外部シェル７１０に対して完璧に
シールされていることは必須のことではない。
【０１０５】
　もう１つの代替案は、図２７Ｅに示されている。そこではドーム３０／外部シェル７１
０を組み立てる材質が、穴を通す代わりにくぼみを形成することによって窓３２の下に絶
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え間なく滞っている。これは、ドーム３０／外部シェル７１０のシールを保護し、窓３２
を支えるのを手伝う。このケースでは、照明波長に対し透明である光学的品質を有する接
着剤は、くぼみ内に窓３２を支えるために使われるのが好ましい。
【０１０６】
　分かれた窓部分を使用する全３つのケース（図２７Ｃ、２７Ｄ、および２７Ｅ）では、
窓３２の外部表面は、ドーム３０／外部シェル７１０の外部表面と、または示されている
ようにドーム３０／外部シェル７１０の盛り上がった部分と同一平面であることが望まし
い。これは、ユーザが感じる、欠ける、またはグリースや砂のような不純物を集める明確
なエッジが無いということを確実にする。（示されていない）ベーゼルやねじキャップの
ような付加的な部分や構造は、窓３２を保持するのに役たつ。これらの付加的な部分は、
装飾的な機能または触覚的なエレメント３０ｄの部分として振舞っても良い。
【０１０７】
　人間の手や手袋は、確かにトラックされ、ユーザ経験を満足することを提供するために
、提供しなければならない性格を有する。手や手袋は、たいてい相対的に光および色にお
いて単一であり、相対的にトラックすべきは少ない明るいから暗いへの遷移となる。それ
故、かすめて通る入射角の照明を用いて、ざらざらの表面特性をトラックするのが最も効
果的である。図２８は、本カーソル制御デバイスを使用中に通常の状態であるような一緒
に近く支えられている人間の指６００の拡大概念図である。照明光４００は垂直より、表
面に対してもっと水平な角度で投射される。これらは、表面地形学の２つの目盛り、指紋
すじ６１０のような小さな目盛りと、近接の指の間の切れ目のような、または手のひらや
指が皮膚を組み合わせることや筋肉や腱を強調するような構造は、より大きな目盛り特性
６９０が必須である。手を若干丸めているところが図２８に示されている。小さい目盛り
機構は、側面からの図内にトラックするための１以上の機構を示すためには適切な目盛り
であり、典型的なセンサや典型的な等倍イメージング光学系のための目盛りは、ほぼ１ｍ
ｍ幅である。それらの小さい高さのために、それらは、トラッキングするための適切な目
盛りである良いコントラストとともに、小さな影４１０を投じる。大きな目盛り特性は、
トラッキングに対する妨害を表すことができる。それらがイメージ光学系の被写界深度よ
り深く伸び、感知領域３４を通過する間に焦点に入るまたは外れるだけでなく、それらが
投じる影４９０がギャップ６９０をダークにもし、および大きな目盛り特性６９０は、そ
れらの高さのために広く暗い領域をつくる。カーソルトラッキングは、ギャップ６９０が
感知領域や望ましくない効果によって通過する間に、停止する。
【０１０８】
　基本的な照明幾何学は図２９に示される。感知されるべき表面の平面は、物体平面３０
０に平行に横たわる。光学軸５００は、表面が横の視野の反対側で焦点を合わせるために
、一般に表面基準とほぼ平行でなければならない。中央の線（照明光学軸）または照明光
パターン４００の伝播ベクトル４３０は、角度４４０における表面上に入射する。そして
それは０度から９０度に変動する。０度に近接する角度（０度から４５度の範囲）４４０
は、すれすれ入射に一致する。それに反して、９０度に近い角度（４５度から９０度の範
囲）は、通常の入射角と一致する。すれすれ入射角内である照明のための最適角度がある
。もし角度４４０が、小さすぎる（あまりにもすれすれ）であるなら、その時粗い表面に
よって投じられる影は、非常に長くなり、そして照明光の大部分は、表面と平行に撒き散
らされ、それをイメージ光学系にの中に入れることが出来ない。ゆえに、正面は不十分に
使用され、表面はセンサに対して少しの明るい高輝部とともに暗く見える。もし角度が非
常に大きい（あまりにも通常）なら、その場合、相対的に影は少なく、そして照明は表面
上の谷を満たす。それゆえに、もし表面上に吸収性や反射性のある暗さや明るさが無いな
ら、センサはあまりにも少ない特徴のため、トラックできない。多くの重要な表面にとっ
ての最適角度は、１５度～３５度の範囲であり、最も好ましいのは３０度である。そして
それは、表面の粗雑な特徴とセンサに対する分散した十分な光によって放たれる対照的で
あり相当な大きさの影という結果となる。
【０１０９】
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　トラックするのに最も困難な表面は、光を色づけるものや、相対的に滑らかなものであ
る。制限された動的範囲で操作するセンサ８０に、ほぼその最小限のシャッタ値と、特質
を取り除くことを強制する傾向がある。人間の手は、半透明でもあり、高照度レベルは、
影に中に“出て”しまう。これらのケースでは、相対的に低い照明強度を使うのが望まし
い。暗い色の表面と明るい表面上の大きく陰のある領域のトラッキングを調整するには、
表面の暗さに応じて光源７０の強さを調節する適応性のある照明処理が実行され得る。フ
ローチャートが、適応性のある照明処理の例を説明する図３０内に示されている。その処
理は、光源強度をＢＳＥＴ値に調節することを含み、そしてそれは、今度は光源７０によ
って発せされる光の強度を制御するために使用される。任意のステップは示されていない
が、例えば、パワーアップで実行され、光源強度は前もって決定した値にＢＳＥＴ値を初
期化し、例えば中間値にされる。イメージプロセッサ８２またはコントローラー８４は、
この処理の全部または一部を実行するために提供され、例えば、クライアントコンピュー
タにおけるような遠隔処理デバイスを含んでいる。
【０１１０】
　図３０を参照すると、ステップＳ３０００において、イメージプロセッサ８２（または
コントローラー８４）はセンサ８０からシャッタ値Ｓを受け取る。ステップＳ３０１０で
は、シャッタ値Ｓは、より低い閾値“Ｌｏｗｅｒ＿Ｌｉｍｉt”に対して比較され、光源
強度値ＢＳＥＴは、最小光源強度値“ＢＭＩＮ”に対して比較される。例として、最小光
源強度値“ＢＭＩＮ”は、殆ど光が光源から発しられない状態での値であり、更に低い閾
値“下限値”は、センサ８０の理想操作のためのシャッタ値の更に低い最適動的範囲のシ
ャッタ値となる。もしシャッタ値Ｓがより低い閾値“Ｌｏｗｅｒ＿Ｌｉｍｉt”であり、
光源強度値ＢＳＥＴが最小光源強度値“ＢＭＩＮ”（Ｓ３０１０ステップにおける“ｙｅ
ｓ”）上であるなら、光源は明るすぎると判断され、それで光源強度値ＢＳＥＴはステッ
プＳ３０３０に減少される。さもなければ（ステップＳ３０１０における“ｎｏ”）、処
理はステップＳ３０２０へ続き、そこでシャッタ値Ｓは、上限閾値“Ｕｐｐｅｒ＿Ｌｉｍ
ｉｔ”に対して比較され、光源強度は値は、最大光源強度値“ＢＭＡＸ”に対して比較さ
れる。例として、最大光源強度値“ＢＭＡＸ”は、光源７０が最大運転強度を発する値で
あり、上限閾値“Ｕｐｐｅｒ＿Ｌｉｍｉｔ”は、センサ８０の理想運転シャッタ値の最適
動的範囲の上限にあるシャッタ値である。もしシャッタ値が上限閾値限界よりも高く、光
源強度が最大光源強度より小さい（ステップＳ３０２０における“ｙｅｓ”）なら、光源
は非常に薄暗く、光源強度値ＢＳＥＴは、Ｓ３０５０ステップで増大される。さもなけれ
ば（ステップＳ３０２０における“ｎｏ”）、光強度ＢＳＥＴに変化はなされず、処理は
ステップＳ３０４０に続く。ステップＳ３０４０では、光源強度値ＢＳＥＴは、光源７０
を制御するために提供される。例えば、その値をあるポートに敗戦することによって。も
し光源強度がその制限（ＢＭＩＮまたはＢＭＡＸ）であるなら、さらに同じ方向に調整す
ることはできず、そしてそれはこの処理においてステップＳ３０１０とＳ３０２０の中の
ＢＳＥＴチェックを含むことによって説明される。加えて、センサ８０内の電気シャッタ
またはＡＧＣ調整が許容可能な照明順序を通して次のパス前に確定することを許すために
、大きな調整をすることより小さなステップによって強度を増加させることが好ましい。
【０１１１】
　図３１Ａと３１Ｂは、図３０に示される処理と一緒に使用され得るハードウエアの実行
方法を示す。コントローラー８２が、その代わりにイメージプロセッサ８２になり、およ
び／または、イメージプロセッサ８２はセンサ８０と一体化され得る。もう１つのオプシ
ョンは、センサ８０が光の強度をもっぱら検出するために使用される第２センサ８０’に
なるか、含むことである。そのケースでは、処理は、例えば、第１センサ８０の動的範囲
を最適化するために実行される。ここでは、アナログ回路や電気設定が光源７０の強度を
設定するのに使われ、このケースではそれはＬＥＤとして実施される。３１Ａのブロック
図が示すように、システムコントローラー８４（そしてそれは、代替的／結合してイメー
ジプロセッサ８２になる）はアナログ変換機（ＤＡＣ：digital to analog converter）
８７にデジタルを制御するための出力ポートを使う。そのＤＡＣ８７は、次に、低いレベ
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ルのアナログ制御信号をＬＥＤドライバ９３に対して与える。ＬＥＤドライバ９３は、Ｌ
ＥＤ光源７０に増幅した電流を与える。図３１Ｂは、２重に重みを付けた抵抗ラダーを用
いて、コントローラー８４の出力ポートによって直接的に動かされ、そして運転増幅器で
集約される単純なＤＡＣ８７の特定の実施例を示す。代替的な実施例は、アナログ信号の
代わりに平均照明強度を変化させる２重のパルス長変調または他の一時的な変調スキーム
を使う。もし一時の変調スキームが使われるなら、その場合フレーム率でかき回すこと、
または電気シャッタ操作での干渉を避けるために照明を同期することによって、センサの
操作による干渉を避けるように注意が必要である。
【０１１２】
　図２８に関連して説明したように、人間の手や手袋はすぐにトラックされるために適応
し、ユーザ経験を満足することを提供なければならない特性を有する。感知領域３４を横
切る手や手袋は、接合や宝石、感知領域を超えている間に焦点を合わせ、外す、近寄った
指の間のギャップのようなより大きな目盛り特性６９０を有する。このように、ユーザは
幾つかの指を感知領域３４を横切って通過するように、カーソルトラッキングは断続的で
ある。２本の指の間のギャップが感知領域間を横切って動いている時の期間は、感知領域
３４を何も横切らない期間と、センサ８０によっては区別することはできない。このよう
に、ユーザが直感的に認識する滑らかさを期待する間に、連続的なカーソルモーションが
、それらの近接する指のように感知領域３４を横切って動き、センサ８０によって、ユー
ザのモーションの解釈は、代わりに、トラックされた指とトラックされてない指間のギャ
ップの連続した間欠的なトラッキングのために、ぎざぎざの平らでないカーソルモーショ
ンを提供する。この種の予測されていない反応は、ユーザにとって、特にユーザがカーソ
ルをカーブ軌道に沿って動かそうとする時に好ましくない。
【０１１３】
　この問題を解決するために努力するために、本発明は、ユーザ入力に反応するカーソル
を改良するため、カーブ軌道予測処理を組み入れる。カーブ軌道予測処理は、センサによ
って方向される予測トラッキングデータ強化処理と、クライアント装置に対して強化した
トラッキングデータを報告する処理を含んでいる。その処理は、どれだけの信用が、セン
サによって報告される測定トラッキングデータ上に置かれているかを決定することに基づ
き、それから予測トラッキングデータ、測定トラッキングデータ、または信頼度により加
重された各々２つの結合に基づいて強化したトラッキングデータ発信を含んでいる。典型
的な実施例は、仮のコードで下記に示され、そしてそれはマイクロプロセッサや類似の相
当デバイスを制御するために使用されるコードに基づいて使用される。
【０１１４】
　カーブ軌道予測処理は、図３２と３３に関してとても詳細に論じられた。図３２はカー
ブ軌道予測制御処理を含まれているフローチャート図解ステップを示す。図３３は、カー
ブ軌道予測処理を実行するのに適切なハードウエア実施例を説明する概念的ブロック図で
ある。図３３に示す図は、コミュニケーション手段（矢印Ａで示される）を通して、クラ
イアントデバイス８００、例えばコンピュータディスプレー、のために強化したトラッキ
ング値を提供するカーソル制御デバイスを含んでいる。ステップＳ３２００には、コント
ローラー８４が測定トラッキング値（即ちモーション増加）“Ｍｄｘ、Ｍｄｙ”をセンサ
８０から受け取る。例えば、センサ８０が、２次元配列の光感度エレメントを有する光学
センサであり、ある間隔で、センサ８０がエレメント配列８０ａをスキャンし、モーショ
ンとしての連続したスキャンパターン間の変化を解釈する。そのようなモーションは、典
型的にユーザインタラクションから由来する。例えば、光源７０からセンサ８０へのユー
ザの指６００反射光ＬＴである。そのセンサ８０は、各々のｘ(Ｍｄｘ）とｙ(Ｍｄｙ）の
向きの中で（そこでｘとｙはエレメント列８０ａを横切る直角の方向を表す）この検出さ
れたモーションのための測定トラッキング値を保存するレジスターを含む。コントローラ
ー８４は、センサ８０からともに、または必要に応じて互いに独立して、測定トラッキン
グ値ＭｄｘとＭｄｙを要求するように設計される。
【０１１５】
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　測定トラッキング値ＭｄｘとＭｄｙを受け取った後に、処理はステップＳ３２１０に続
く、そこでは信頼計算がトラッキング信頼値“アルファ（ａｌｐｈａ）”を決定するため
に実行される。トラッキング信頼値は、センサによって何もトラッキングされるものがな
い最初の表示値から、モーションが正確にトラッキングされた高い信頼性のある第２の表
示値に変動するのが好ましい。典型的な実施例では（仮コードで下記に示されている）、
トラッキング信頼値は、検出できるトラッキングが無い、および信頼性の高いトラッキン
グもののために０と等しくなる。典型的な実施例では、アルファは照明度“照明”に基づ
いて計算される。照明値は、コントローラー８４によって、シャッタ値“ｓｈｕｔｔｅｒ
ｖａｌ”と光源７０から発せられる光強度を表す値（“ＢＳＥＴ－ＢＭＩＮ”上述）を含
む式を用いて計算される。シャッタ値は、感光素子の配列に投射する光強度の典型的な表
示を与える。このように、照明値は光源７０によって発せられる光強度を考慮するセンサ
８０によって検出される光の表示を与える。それ故、光源７０によって発せられる光の量
のどれくらいが、センサ８０へ反射されるかを決定することが可能である。例えば、もし
ユーザの指６００が感知領域３４を横切って動いているなら、光源７０からの光ＬＴのか
なりの割合は、センサ８０へ反射される。そしてそのケースでは、高い信頼値が結果とし
て生じる測定トラッキングデータＭｄｘ、Ｍｄｙ上に配置される。他方、ユーザの指間の
ギャップ６９０は、感知領域３４を動いており、光源７０からの光ＬＴの少ない割合が、
センサ８０へ反射される（上述した理由のため）。それで、減少された信頼値が結果とし
て生じる測定トラッキングデータＭｄｘ、Ｍｄｙ上に配置される。そしてそれは上述で論
じたように、モーションの損失を誤って表示する。このように、トラッキング信頼値“ア
ルファ”は、照明値“ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎ”に基づいて決定される。
【０１１６】
　いったんトラッキング信頼値“アルファ”が決定されると、処理はステップＳ３２２０
に進行し、そこでは予測トラッキング値（Ｐｄｘ、Ｐｄｙ）が決定される。ここで、コン
トローラー８４は予測トラッキング値（Ｐｄｘ、Ｐｄｙ）を決定するための予測制御を実
行する。（仮のコードで下記に示される）典型的な実施例においては、予測トラッキング
データは、ヒストリカルデータストレージ８３から得られるヒストリカルデータに基づい
て計算される。ヒストリカルデータストレージ８３は、図３３または幾つかの別の方法で
示されるカーソル制御デバイス７００内の分離されたメモリ、例えば、コントローラー８
４内の在住メモリやカーソル制御デバイス７００の外部メモリデバイスとして例示され得
る。典型的な実施例におけるヒストリカルデータは、カーブ軌道予測処理の前の繰り返し
間に計算された情報を含んでいる。そしてそれは、カーブヒストリーバッファ（“Ｋｈｉ
ｓｔ”）内に保存されたカーブ値の平均カーブ（“Ｋ”、即ちカーブベクトルの長さ）を
示す情報、時間ごとのアーク長を示す情報（“ｓｐｅｅｄ”即ち増加アーク長）、アーク
長の増分（“ｔｘ、ｔｙ”）につき標準化された先の強化モーションベクトルを示す情報
、カーブと直角をなす単位ベクトル（“ｃｏｓｗ、ｓｉｎｗ”）が前回回転した角度を示
す情報、カーブと直角をなす単位ベクトルの成分（“ｎｘ、ｎｙ”）、を含んでいる。こ
の情報は、計算する予測トラッキング値（Ｐｄｘ、Ｐｄｙ）によって予測モーションベク
トルを決定するための最後の繰り返し（“ｄｔ”）から差分時間に関連して使われる。
【０１１７】
　いったん予測トラッキング値が決定されたなら、処理はステップＳ３２３０に進み、そ
こでは強化トラッキング値（“ｄｘ、ｄｙ”）が決定される。ステップＳ３２３０では、
コントローラー８４が強化トラッキング値ｄｘ、ｄｙを決定するための強化計算を実行す
る。（仮コードで下記に示される）典型的な実施例では、強化トラッキング値は下記式に
基づいて計算される。
【０１１８】
　dx = (Mdx) *alpha + (1.0-alpha) *Pdx [式１] 
　dy = (Mdy) *alpha + (1.0-alpha) *Pdy [式２]
そこで、ｄｘ、ｄｙは強化トラッキング値、Ｍｄｘ、Ｍｄｙは、センサ８０から受け取っ
た測定トラッキング値、ａｌｐｈａはトラッキング信頼値、そしてＰｄｘ、Ｐｄｙは予測
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ない測定トラッキングデータのために０に等しいので、測定トラッキング値が信頼できな
い場合は、上述の式に従って、測定トラッキング値ｄｘ、ｄｙは、予測トラッキング値Ｐ
ｄｘ、Ｐｄｙに等しくなる。言い換えると、センサ８０からの測定トラッキング値は、ト
ラッキング信頼値ａｌｐｈａによれば信頼できないなら、その場合は強化トラッキング値
は予測トラッキング値と等しくなるように設定し、次にカーソル制御のためのクライアン
トデバイス８００に伝達する。他方では、トラッキング信頼値ａｌｐｈａは、高い信頼ト
ラッキング値の１つに等しいので、上記式によれば、強化トラッキング値ｄｘ、ｄｙは、
測定トラッキング値が高く信頼できる時の測定トラッキング値Ｍｄｘ、Ｍｄｙに等しくな
る。このように、もし測定トラッキング値が、トラッキング信頼値ａｌｐｈａによって高
く信頼できると判断されるなら、その場合は、強化トラッキング値は測定トラッキング値
に等しくなり、次にカーソル制御のためのクライアントデバイス８００に接続される。第
３の可能性は、トラッキング信頼値ａｌｐｈａが０と１の間の値に等しくなるということ
である。即ち、測定トラッキング値上の不確か（または確か）度のみが存在する。この場
合には、強化信頼値は、測定トラッキング値と予測トラッキング値の合計に等しくなり、
そこでは測定と予測トラッキング値の各々がトラッキング信頼値ａｌｐｈａの値によって
指示される不確か度に従って、加重される。
【０１１９】
　いったん強化値が決定されると、処理はステップＳ３２４０にすすみ、そこでは強化ト
ラッキング値がカーソル制御のためのクライアントデバイス８００に与えられる。それか
ら、ステップＳ３２５０では、ヒストリカルデータが更新される。（仮コードで下記に示
される）典型的な実施例では、強化トラッキング値ｄｘ、ｄｙは、現在のカーブＫ、接線
の速度ベクトルｔｘ、ｔｙ、そして法線単位ベクトルｎｘ、ｎｙを更新するために使われ
る。加えて、トラッキング信頼値が信頼できない測定トラッキング値（たとえば、ａｌｐ
ｈａ＜１）を示す時、トラッキング信頼値は接線速度をパラメーター“ｂｅｔａ”によっ
て遅くするのに使用される。これは、望ましくない拡張期間に予測トラッキング値Ｐｄｘ
、Ｐｄｙの発行に対する保護手段となる。これは、次の式により生じる接線速度における
なだらかな減少に引用される“ｓｐｅｅｄ　ｂｌｅｅｄ”として下のコードに引用される
。
【０１２０】
　newspeed = oldspeed * (beta + alpha* (l. 0-beta * alpha) ) [式３]
下のコードでは、“ｎｅｗｓｐｅｅｄ”と“ｏｌｄｓｐｅｅｄ”の両方が単に“ｓｐｅｅ
ｄ”として参照される。ｂｅｔａは０と１の間の値であり、接線速度の減衰速度を制御す
る。式３によれば、トラッキング信頼値ａｌｐｈａは、測定トラッキング値に関連する少
なくとも不確かさ度を示し、１より小さい場合、ｎｅｗｓｐｅｅｄはｂｅｔａの値により
減少される。例えば、トラッキング信頼値が０（信頼できる測定トラッキングデータが無
い）であるケースでは、ｎｅｗｓｐｅｅｄはｏｌｄｓｐｅｅｄ＊ｂｅｔａに等しい。この
ように、ａｌｐｈａ＝０で、ｂｅｔａが０．２５に等しいなら、その場合ｎｅｗｓｐｅｅ
ｄはｏｌｄｓｐｅｅｄの２５％であり、または、もしｂｅｔａが０．７５に等しいなら、
その場合ｎｅｗｓｐｅｅｄはｏｌｄｓｐｅｅｄの７５％である。言い換えると、減衰率は
betaの値に反比例する。他方では、測定トラッキング値Ｍｄｘ、Ｍｄｙが高く信頼できる
なら、その場合ａｌｐｈａ＝１そしてｎｅｗｓｐｅｅｄはｏｌｄｓｐｅｅｄに等しく設定
される（即ち、接線速度は減衰しない）。
【０１２１】
　いったんヒストリカルデータがステップＳ３２５０で更新されたなら、カーブ軌道予測
処理は終了する。カーブ軌道予測処理を実行するために使われるかもしれない一つの典型
例である仮コードリストは、下記に説明される。
【０１２２】
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【０１２４】
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【０１２５】
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【数４】

【０１２６】
　上記仮コードはソフトウエアで動かされるプロセッサを制御するための制御プログラム
の基本を形成するために使用してもよい。しかし、この仮コードが進歩性のある概念の実
施例としてのみ表され、本発明の概念から離れることなく変更することが出来る。例えば
、予測トラッキング値が計算されるが、トラッキング信頼値ａｌｐｈａが１（即ち、高い
信頼測定トラッキング値）に等しいケースでは使用されないことが特筆されるだろう。こ
のように、予測トラッキング値を計算する処理は、もしトラッキング信頼値が１であれば
バイパスされることが予期される。
【０１２７】
　上述のカーソル制御デバイスのために作られる考慮されるべき様々な構造的変化がある
。例えば、デバイスをシールすることより、ハウジングおよび／またはドーム間の内外間
の伝達を許すための１以上の内部“抜き取り”経路が、あるケースにおいて内部集光が消
滅することを許すために望ましい。そのような抜き取り穴は、もしパネル前面が後ろから
シールされたならパネル後ろに保持され、パネル前面が濡れることを許す。そのようなガ
スケットやシールの形におけるシール手段は、既に述べられた。
【０１２８】
　代替的なイメージング光学系は、医学分野の内視鏡においてイメージセンサに対する感
知領域からのイメージ転送のための１以上の勾配指数（ＧＲＩＮ：gradient-index）レン
ズを必要とする。可干渉性のファイバー束（光ファイバー鏡板）は、ＵＳパテントＮｏ．
４，７１６，２８７におけるＮｅｓｔｌｅｒによる光学的マウスによる使用のために提案
されている。それが十分な解決を有するなら、ドームの上面上の感知領域からのイメージ
を中間のイメージ平面に、またはイメージセンサの表面に直接的に再び置くのに使用され
るこの種の光学系は、イメージされるべき表面に実質的な接触を要求して、自然な短い被
写界深度の利点を有する。
【０１２９】
　カーソル制御信号の無線伝達は、有線電気通信接続の代わりに、さらに複雑な伝達手段
によって可能である。ハウジング内／外の電池は、カーソル制御デバイスに電気を供給す
ることが可能である。その場合、デバイスは、配線アクセスが困難で、運搬可能でハンド
ヘルドな応用、または単にデスクトップの混乱を減らすために使用される装置の利用にお
いて簡単に導入される。
【０１３０】
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　デバイス外観上の多くのバリエーションが可能でもある。同様のまたは異なる可視光の
第２の照明源は、適切なバッフルやフィルタリング手段が第１の照明システムの運転に対
し干渉を防ぐために備えられている限り、ドームに興味深い流行をもたらすために使用さ
れる。塗られた、印刷された、模様を付けられた、または織った多くの材質のベーゼルが
、付けられた装飾的アクセサリー、装飾された絵、教育的な凡例、まぶたやまつげのよう
な想像上のデザインとともに、可能である。ドームの外部リングにおいては、前面か背面
のどちらかが上に、装飾的で、触覚的な機構が、装置の外観および／または機能を改良し
、または変更するために簡単に組み入れられる。外観のバリエーションは、異なるＯＥＭ
カスタマーのための生産物を“各個人に合わせる”ために使用される。
【０１３１】
　１つの興味深いデザインは、卓上に座る球形の囲い込み（“ボール”）の表面の中にド
ームの前面を一体化することであろう。もし、球面の囲い込みおよびカーソル制御デバイ
スのハウジングが透明または色付けされた透明で作られていたなら、その場合、結果は、
カーソル位置を制御し、またはドームを一モーションすることを通して他のコマンド機能
を実行するために使われる“クリスタルボール”のデバイスになる。デバイスの電気的作
動を見せることは、どうしても必要なことではない。それらは、透明なハウジングの光学
マウスですでにある。ドームは、ボールの頂上またはいかなる側面の上に配置されるだろ
う。既に述べた無線伝達を用いて、カーソル制御デバイスは、使われない時はデスク上の
いかなる場所にも配置される“クリスタル”な紙押さえの形を取る。
【０１３２】
　スイッチは、例えば、第２の“ハウジング内のハウジング”を用いて、デバイスのハウ
ジング内に内部的に一体化されることが可能である。１つのプッシュ型スイッチは、まれ
でプッシュボタンであるかのようにドームを押すことで動作される。プル型アクションも
また、例えば緊急停止のために、使用される。方向パッドまたはスイッチは、中心を外れ
た力を働かせたドーム下に、異なるカーソルを動かし、より粗いまたは細かいカーソル移
動を成し遂げ、または小さなスペースにもっとスイッチを入れ込むために使用するドーム
を、統合することが出来る。
【０１３３】
　振動性の触覚のフィードバックは、ドーム下に圧電や他のバイブレーターを導入するこ
とによって含むことが可能である。これは、警告をフィードバックし、カーソルの移動終
わりを指示し、手がドームに接触するオペレーターに他の指示を与えるのに使用される。
【０１３４】
　このように、本発明は、光学イメージ感知トラッキングシステムを使用するカーソル制
御デバイスを与える物体を達成し、それゆえ、カーソル位置を変える移動部品を必要とし
ない。それは、ユーザにパネルマウントされたドームを表すことによるトラックボールの
経験の多くを、良い外観と触覚のフィードバックを与えるための適切なサイズと形に与え
る。それは、手袋をした手、靴を履いた足、もしくは衣類のような様々な表面の強化され
たトラッキングを与えるあために低角度照明を使う。それは、サイズにおいてコンパクト
である、および様々なパネルや、表面よび囲い込みにおいて備えるために適当である。こ
のカーソル制御デバイスは、操作するために高い直感的認識と人間工学をすることの利点
を有している。いかなる方向においても容易に働き、従来のトラックボールと比較してコ
ンパクトである。
【０１３５】
　多くの可能性のある応用がこの新しいタイプのカーソル制御デバイスにはある。生産設
備のための産業コントローラーにおいて非常に実用的であることに加えて、それは客やビ
ジネス応用のためにかなりの利点がある。様々な機能を制御する自動車は、これを導入し
たデバイスによって制御される。例えば、操作するために見る必要のない制御を有する偉
大な利点とともに、ステアリングホイールの一部、コンソールの中、またはシフトレバー
やシフト上である。様々な機能を制御する航空宇宙は、本発明による装置によって単純に
制御されている。この“エンジン”を用いて賭け事の制御は、無線接続、電池、そして上
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述の付加的な統合スイッチで構成されるのが適している。類似のバージョンは、実演のた
めのハンドヘルドコントローラーために構成され、同種のデバイスはすぐにスピーカーの
大の中に組み入れられる。必要となる制御またはノブの数を減らすことは、遠隔制御デバ
イス、テレビ、オーディオレシーバーおよびビデオプレーヤーのような娯楽機器において
望ましい。
【０１３６】
　上述は多くの特定の詳細を含むが、これらは本発明のスコープを制限するように解釈す
べきではなく、単なる本発明の実施例の幾つかの説明を与えるものであると解釈するべき
である。例えば、ＬＥＤと異なるいかなる光源は用意に利用される。ガラスドームや金属
のハウジングのような、構成部品のための異なる材質が使われ、機器のサイズは、従来の
トラックボールのようにさらに大きなドームに作るように、変えられる。デバイスは、器
材パネルで備え付ける代わりに、独立したハウジングに取り付けられることができる。
【図面の簡単な説明】
【０１３７】
【図１】イメージセンシング技術を用いた従来の光学マウス組立て品の拡大斜視図である
。
【図２】マウスが表面をトラッキングする機能作用中の光線軌道を示している従来の光学
マウス組立て品の横断面図である。
【図３】本発明のカーソル制御デバイス部品の一般的な機能的および位置関係を示すカー
ソル制御デバイスのブロック図である。
【図４】カーソル制御デバイスのための光システムの概略的なブロック図である。
【図５】本発明に係るカーソル制御デバイスがパネルに据え付けられ付加スイッチに接続
されている間に使用中であるカーソル制御デバイスを示す図である。
【図６】カーソル制御デバイスが据え付けられているパネルのユーザ側からカーソル制御
デバイス外観の斜視図である。
【図７】カーソル制御デバイスが据え付けられているパネルのユーザ側から見たカーソル
制御デバイスの平面図である。
【図８】カーソル制御デバイスをパネルに保持するためのクリップを示すパネル上に据え
付けられているカーソル制御デバイスの横断面図である。
【図９】カーソル制御デバイスをパネルに保持するためのねじ筋とナットを示しているパ
ネル上に据え付けられているカーソル制御デバイスの横断面図である。
【図１０】カーソル制御デバイス内にさらに詳細な部品配置を表すカーソル制御デバイス
の横断面図である。
【図１１】光源としての表面据え付けLEDの使用を表すカーソル制御デバイスの横断面図
である。
【図１２】表面据え付けLEDが付加的なプリント回路基板の上に据え付けられているカー
ソル制御デバイスの横断面図である。
【図１３】片側だき表面据え付けLEDが付加的なプリント回路基板の上に据え付けられて
いるカーソル制御デバイスの横断面図である。
【図１４】ビームスプリッターを含む同軸の照明を用いたカーソル制御デバイスの横断面
図である。
【図１５】ビームスプリッターを含む低角度照明と同軸上の照明を用いたカーソル制御デ
バイスの横断面図である。
【図１６】ハウジングがパネル平面に実質的に平行な中心軸に備え付けられているカーソ
ル制御デバイスの横断面図である。
【図１７】内部部品の１つの可能性のある配置を示す図１５で示されたものに類似するカ
ーソル制御デバイスの横断面図である。
【図１８】側面においてその基本的な部品を示すカーソル制御デバイスの横断面図である
。
【図１９】そらした位置（実線）とそらしていない位置（２点鎖線）における柔軟な素材
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【図２０】カーソル制御デバイスのための光学システムの横断面図である。
【図２１】ドーム内の物質の中に全体的に形成された照明のためのライトパイプを有する
カーソル制御デバイスの横断面図である。
【図２２Ａ】ドームの背面内に形作られるマイクロプリズムまたはフレーネルレンズリン
グを有するドームの横断面図である。
【図２２Ｂ】ドームのバルク内に形成される反射的なルーバーの横断面図である。
【図２３Ａ】本発明によるカーソル制御デバイスの実施例の斜視図である。
【図２３Ｂ】図２３Ａで示されるカーソル制御デバイスの内部ハウジングの斜視図である
。
【図２４】断面線ＸＸIV－ＸＸIVに沿ってとられる図２３Ａにおいて示されるカーソル制
御デバイスの内部ハウジングの斜視図である。
【図２５】本発明によるカーソル制御デバイスのブロック図である。
【図２６】照明表示が高いときのモーションを無視するアルゴリズムの例を説明するフロ
ーチャートである。
【図２７Ａ】本発明のカーソル制御デバイスのための耐引っかき性ドームの様々な配置を
示す図である。
【図２７Ｂ】本発明のカーソル制御デバイスのための耐引っかき性ドームの様々な配置を
示す図である。
【図２７Ｃ】本発明のカーソル制御デバイスのための耐引っかき性ドームの様々な配置を
示す図である。
【図２７Ｄ】本発明のカーソル制御デバイスのための耐引っかき性ドームの様々な配置を
示す図である。
【図２７Ｅ】本発明のカーソル制御デバイスのための耐引っかき性ドームの様々な配置を
示す図である。
【図２８】本発明のカーソル制御デバイスを人間の指が通常操作するように人間の指の掌
側の拡大外略図である。
【図２９】本発明のカーソル制御デバイスによって検知される表面の平面内の基本的な照
明配置の例であるを示す図である。
【図３０】許容性のある照明処理の例を説明するフローチャートを示す図である。
【図３１Ａ】図３０で示される処理を実行するために使われるハードウエアの実装の例を
示す図である。
【図３１Ｂ】図３０で示される処理を実行するために使われるハードウエアの実装の例を
示す図である。
【図３２】カーブパス予測処理の例を説明するフローチャート図である。
【図３３】図３２で示された処理を実行するために使われるハードウエア実装の例を説明
する概略的なブロック図である。



(36) JP 4745667 B2 2011.8.10

【図１】 【図２】

【図３】 【図４】



(37) JP 4745667 B2 2011.8.10

【図５】 【図６】

【図７】

【図８】

【図９】

【図１０】

【図１１】

【図１２】



(38) JP 4745667 B2 2011.8.10

【図１３】

【図１４】

【図１５】

【図１６】

【図１７】

【図１８】

【図１９】

【図２０】



(39) JP 4745667 B2 2011.8.10

【図２１】

【図２２Ａ】

【図２２Ｂ】

【図２３Ａ】

【図２３Ｂ】

【図２４】 【図２５】



(40) JP 4745667 B2 2011.8.10

【図２６】 【図２７Ａ】

【図２７Ｂ】 【図２７Ｃ】



(41) JP 4745667 B2 2011.8.10

【図２７Ｄ】 【図２７Ｅ】

【図２８】 【図２９】



(42) JP 4745667 B2 2011.8.10

【図３０】 【図３１Ａ】

【図３１Ｂ】 【図３２】



(43) JP 4745667 B2 2011.8.10

【図３３】



(44) JP 4745667 B2 2011.8.10

10

20

フロントページの続き

(74)代理人  100108383
            弁理士　下道　晶久
(74)代理人  100082898
            弁理士　西山　雅也
(72)発明者  バイナム，ドナルド　ピー．
            アメリカ合衆国，テキサス　７５０３２，ヒース，シダー　リッジ　ロード　１２１８
(72)発明者  マゲル，グレゴリー　エー．
            アメリカ合衆国，テキサス　７５２３０，ダラス，ノーウェイ　ロード　６８２３
(72)発明者  ドウズ，ロバート　レオ
            アメリカ合衆国，バージニア　２３３２２，チェサピーク，リバー　ゲイト　ロード　５２１
(72)発明者  ムーア，ラリー　ブイ．
            アメリカ合衆国，テキサス　７５０８２，リチャードソン，スプリングブランチ　ドライブ　３４
            ０４
(72)発明者  アーメド，ミンハイ
            アメリカ合衆国，テキサス　７５０２５，プラノ，インディアン　キャニオン　ドライブ　９７４
            ０

    審査官  ▲吉▼田　耕一

(56)参考文献  特開２００１－１９５１８１（ＪＰ，Ａ）
              特開平１１－３４５０７６（ＪＰ，Ａ）
              特開平０９－３１９５０５（ＪＰ，Ａ）
              特開昭６１－００９７２０（ＪＰ，Ａ）

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              G06F   3/033


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

