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! 教育用の実験装置の導入
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　視野内に注視対象がある場合，ヒトは視線だけでな
く，頭部も同時に動かします．頭部姿勢トラッキング
技術を用いてキャリブレーションを行うことにより，
頭部の動きを補償し，ある程度頭部が動いてもキャリ
ブレーション作業を行うことができます．
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要素 詳細
計算機 Raspberry Pi (950MHz ARM6)
アイカメラ Pi Noir
ビューカメラ Microsoft LifeCam HD-3000
ビューレンズ KSW-1 画角 120 度
ディスプレイ Pi TFT (2.8 インチ)
赤外線LED 5mm 赤外線LED
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