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効率的な空中ポインティングのためのカーソル誘導手法の検討 
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1. はじめに 

近年，メタバースの活用が注目されており，VR

（仮想現実）技術に注目が集まっている．メタバー

スが普及するにつれて，老若男女多くの人々が利用

すると考えられる． 

VR 技術に不慣れなユーザへのチュートリアルの
一歩として，空中ポインティングの練習の必要性が
あると考える．本研究では，空中ポインティングの
ために，Arduino を活用した一次元でのカーソル誘
導システムを作成する．また，実際にカーソル誘導
を体験してもらい，得られたデータを解析する． 

2. Arduino とは 

マイコンボードの一種であり，オープンソースハ
ードウェアである．本研究では，一次元でのカーソ
ル誘導システムを作成するにあたって，ツールとし
て Arduino と距離センサ，LED を用いる． 

3. 誘導手法 

Arduino に接続した距離センサに，スマートフォ
ンなどのカーソルをかざし，取得した距離に応じて
LED 配列によるフィードバックを行い，ランダムに
設定した位置に誘導するシステムを作成する．本実
験では，閾値のパターンを２種設定する[1]．図１に
閾値のパターンを示す． 

誘導目標をランダムに設定し，図１に示す④の区
間に置く．誘導方法は以下の２手法設定する． 

誘導手法１：カーソルの位置を閾値パターンに応じ
LED 配列に対応付けて１点点灯する手法 

誘導手法２：誘導手法 1 において，カーソルが閾値

区間①⑦の場合，LED 配列を誘導方向に順送りに点

灯する手法  

これらを組み合わせ，男女合計 10 人に各閾値パタ

ーンにおいてそれぞれの誘導手法を 1 回ずつ体験

してもらい，各回終了後アンケートに答えてもらう．

組み合わせと体験順を表１に示す． 

表 1 組み合わせ表 

 誘導手法１ 誘導手法２ 

閾値パターン１ １回目 ２回目 

閾値パターン２ ３回目 ４回目 

 

4. 評価 

4.1 定量的評価 

本実験ではカーソルが閾値区間を移動した際，カ
ーソルの位置と体験開始からの経過時間を取得す
ることにより，誘導にかかった時間とユーザが実際
にどのように動かしたか記録し比較した．図２，３
に結果の一部を示す． 

4.2 定性的評価 

アンケートの項目は，目的達成の容易さ，フィー
ドバックの理解しやすさ，フィードバックに対する
安心感の３項目であり，５段階評価の値が大きいほ
ど良いものとする．表２にアンケート結果の平均を
示す． 

表 2 平均結果 

（回目） １ ２ ３ ４ 

目的達成の容易さ 4.0 4.0 4.0 4.1 

理解しやすさ 4.3 3.9 3.8 3.6 

安心感 3.6 4.1 3.8 3.5 

5. 考察とまとめ 

今回の実験で得られた結果から，誘導手法２は誘
導手法１より効率的に誘導できていることがわか
る．しかし，アンケートの結果を見ると，目的達成
の容易さは差がなく，フィードバックの理解しやす
さと安心感は誘導手法１の方が優位であった．誘導
手法１はフィードバックの方法に条件によった変
化がないため，誘導手法２よりも理解しやすさ，安
心感が高くなったと考える．よって，フィードバッ
クの方法が変化しない形で，フィードバックの理解
しやすさや安心感が向上するか調査する必要があ
る． 
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