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研究成果の概要（和文）：手や臓器などの内部が非一様かつ大変形を伴う仮想柔軟物が接触し合う状況下におい
ても，視力覚的実時間でのシミュレーションを可能とする手法を確立することを目的として，(a) 内部が非一様
かつ大変形を伴う仮想柔軟物の，高速かつ安定的な連続体力学ベース埋め込み変形シミュレーション手法，(b) 
複数非一様仮想柔軟物間の実時間視力覚インタラクション手法を考案し，さらに，(c) これらの手法を触診シミ
ュレーションに応用した．

研究成果の概要（英文）：The objective of this research is realizing approaches for haptic 
interaction between inhomogeneous elastic objects (e.g. hands or organs which have various physical 
properties and geometries) with large deformation. We proposed several approaches for (a) fast, 
stable, continuum dynamics based and embedded deformation simulation, (b) computationally effective 
collision detection and a coupled simulation. Then we implemented these approaches into our 
palpation simulation system, and we confirmed feasibility and effectiveness of these approaches.

研究分野：バーチャルリアリティ

キーワード： バーチャルリアリティ　変形・接触モデル　力覚インタラクション
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