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概要   

VR此2．0はインターネットに対応し、‾種々な三次元空脚データから、事象／撮る掛、まで含めた記述が可能な首藤である。雑  
多で複雑なオブジェクトの集合は「シーングラフ」と呼ばれるTree構遺で管理される。この構造をネットワーク上の複数クラ  
イアント間で同期させれば仮想空間の共有が実現する。  
今回これを実現するに当り、通商産業省工業技術院電子技術総合研究所の平野聴博士が開発したⅢ沢Bを利用したoHO飽は、  
Javaを分散オブジェクト指向音譜に拡張するJava用のNativeORB（オブジェクト間通信横構）である。本システムでは基盤技術  
として複数クライアント間の粒度の細かいオブジェクト群を連携・同期させる為の「チャネルサービス」を00飽へ追加した○  

Ⅵ弧一PlugInとJavaとの親和性や、00鮎を評価した上で、全てJavaにて開発した。この実現方法は結果として、非常にポータ  
ブルな仮想空間共有実現方法をコンテンツ作成者へ捷供出来るのでこれについて述べる。  

検討した。その結果、閲覧者に特別なプ  
ログラムのイ㌢ストールす卑必要無く、既  
存の環境で実現可能と判断している。  

粂件は、  

1はじめに  
近年パーソナルコンビ土一夕を筆頭にコン  

ピュータネットワーク、特にインターネッ  

ト甲普及にiま日を見張るものがある。特に  

今後、WWWによる情報捷供／閲覧は社会  
的インフラストラクチャとして普及／発展  

する事は誰の目にも明らかである。そう  
した状況め中で情報の新しい活用の方法と  

して従来のHTMもを利鱒した文字や絵と  
いった二次元情報に加えJ・・VRML 

三次元情報表示の為の技術もISO〟EC‾CD  

14772にて規格化されている。また特に、  

そのVRML向けWWWの拡張機能ソフト  
ウエア（以下VRMLPlugIn）が様々な企業  
からリリースされいる。既に情報閲覧者は  

この技術を利用したコンテンツを一般的な  

WWWで閲覧可能なのである。  

そうした状況をふまえ、今後必要とされる  
新サービスの一つとして三次元情報閲覧者  

同士が、閲覧している空間を共有する為の  

プラットフォーム、Ayatar職姐8Semr  
血rV肌2．0（以下AⅣS）である。始める  

に当り、三次元情報閲覧者例のコスト負担  

を出来る限り小さくする事も考慮し、広く  
一般の情報閲覧者に受け入れられるインフ  

ラ・ストラクチャー上でのサービス実現を  

河覧者のWWW上でJmが動く事。  

鮎u対応のm喝Inが観み込まれている事。  

以上二点のみで実現可能である。一般の情  
報閲覧者は上記の条件を満たせば、今回開  
発したソフトウエアを一切、意識する必要  
が無い。情報療僕側者もサーバマシンが  
Javaの動くマシンであれば良い。新たな  

ハードウエアの追加等の負担はとりあえず  

なくてもすむのである。既存のHTTPサ  
ーバーへインストールするのみで、俊敏に  

低コストで新サービスの提供をスタートで  

きる。  
コンピュータの高速化・低価格化や、デジ  

タル通膚コストの低価格といった社会的ニ  

ーズが高まりと、規制緩和が進みつつある  
現状を踏まえ、そうした社会的インフラス  
トラクチャの整ったネットワーク上で、全  

く新たな情報活用形態を支える新サナビス  

を広く安価に提供する為のプラットホーム  

なのである。   
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たクライアント」とはシーングラフの同期  

をとる必要がある。   

2．4 その他のノード  

他のノードについては、基本的には必要な  
い。しかしコンテンツの内容によりイベン  

トの起点ほEAIからの入力もありえる。  
こうしたROUTEの起点についても登録  
の必要がある。   

3 ダイナミックなシーン合成  
EAIは文字列やURLを指定してダイナ  
ミックにシーングラフヘNodeを追加／変  

更したり、ROUTE文の追加／削除が可  
能である。この横能を利用して、ダイナミ  
ックに共有空間が進化するコンテンツの作  

成も可能である。   

4 まとめ  

従来のサーバーがVRML Nodeを共有の  
最小単位としていたのに対し、AⅣS は  

VRML万一ieldを共有の最小単位として認識  

する。つまりAWSはVRML Fieldオブジ  

ェクト単位、従来型システムのNode単位  

より細い粒度のオブジェクトを認識するシ  

ステムを実現している。これは、EAIと同  

じ粒度に揃ったオブジェクトを扱えるので  

ROUTE文を中心に着日すれば良いのであ  
る。コンテンツ作成者がNode単位に同期  

を行なう為の通信プログラムの作成を考慮  

する事と比べて簡単に三次元仮想空間を構  

築可能となる。   
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2仮想空間共有のポータブルな実現  
仮想空間共有の為にコンテンツごとに通借  

用のNodeを作成する事は、経験と大変な  
労力を要する。そこで視点を新た 
象の単位へと再検討を加えた。その結果、  
VRMLイベンtをシーングラフ内固有の  

イベントから、ネットワークを跨る分散コ  

マンドへ拡張する方法が有効であると考え  
た。シーングラフ中にネットワーク対応ノ  

ードのプログラミングを施すのではなく、  

共有すべきROmE文を（HTMl等へ）宣  
言し如pletがサーバおよび他のクライア  

ントへ共有内容を登録する仕組みである。  

この実装にはHORB【吋の非同期通信／イ  

ンビテーション等を利用している。デザイ  

ンパターン【2】にはコマンド・パターンを  

念頭に複数クライアント／サーバ間を相互  

に跨っている。Imker侃eceiverの関係が  
移動先ごとに分散コマンドの視点を中心に  

入れ替わるネットワークドメイ㌢フレーム  

ワークで実現した。このレイヤ 

HORB向けの「チャネルサービス」と呼  
ぶ。さらに上位パッケージのレイヤー部を  

EAI【3】と重ね合わせる事でAWSを実現し  

た。この方法が如何に仮想空間共有のポ  

ータブルな実現方法なのかを説明する。   

2．1ROUTE文  
VRMLイベントはROUTE文で指定され  
たノード問を伝播する。・これをすべてのク  

ライアント間で同期させ為のは現実的では  

ない。しかしその起点となるルートに同期  

め仕組みを設定する事は非常有効である。  
EAIとも非常に相性が良い。そこでコンテ  

ンツの内容に関係なく、同期の仕組みを設  

定すべきROUTE文についで検討する。   

2．2 センサーノード  

各種センサーノードのEventOht（＝Route  
文が張られていた場合、これは無条件に登  
録対象である。   

2．3 スクリプトノード  

このノードには注意が必要である。もし状  

態を持つ内容の記述がある場合、サーバへ  

センサーノードとは別の特殊な登録が必要  

である。例えば「新規に空間へbgInし  
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