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1. Composition of virtual reality 

1. 

3
1833
HMD(Head Mounted Display)[1]

[2]. 
MMORPG(Massive Multiplayer Online Role Playing 

Game), FPS(First Person Shooting) 
. 

( , , , ) [3]
, HMD

, MultiTexture, ColorIndexBuffer, UVAnimainon 
. 

.  
 
2. 
  
    

[4][5]. Tracker

[6]. 
. 

, 
.

3. 
3.1 
    1

.



3. Conversion formula of Euler
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2. Tracker`s output data

    
Receiver , x, y, z position , Azimuth, Elevation, Roll 

. 2 2
Receiver
3.2 
   OpenGL 
gluLookat() glGetMatrixf() . 

3x3 4 (Quaternion)
, x, y, z, w . Q=cos(2/

θ)+(x, y,z) sin(2/θ) θ(theta) glRo-
tate(x, y, z,θ) . glTransela-
tef(tx, ty, tz) . 

Eular [7]
.

    Eular Leonard Euler(1707-1783)
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h, pitch( ) p , roll( ) r 
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         4. Eular Angle 

   5. Euler's formula     

void update(float timeDelta) {
tVector3 c;
if(fttest.IsStartContinuous()) {

unsigned int size=fttest.ReadContinuous(ft_data);
c.x = ft_data[0].x - ft_tmp.x;c.y = ft_data[0].y - ft_tmp.y;
.....
ft_tmp2.z = ft_data[0].azimuth / 3.14;

        objv = objv+c*10;
    }

float angSpeed = 0.05;
float newAngSpeed = angSpeed * timeDelta;

       Matrix rotmat(objangle.x,objangle.y,objangle.z);
viewmat = rotmat*viewmat;
objangle = objangle*expf(-2.0f*timeDelta);
tVector3 sideVec(viewmat.p[0], viewmat.p[1], viewmat.p[2]);
tVector3 upVec(viewmat.p[3], viewmat.p[4], viewmat.p[5]);
tVector3 dirVec(viewmat.p[6], viewmat.p[7], viewmat.p[8]);

       objlook = dirVec; objright = sideVec; objup = upVec;
campos = (objpos  -objlook*3 );
float moveSpeed = 5;
objpos = objpos+objv*timeDelta;

      objv = objv*expf(-2.0f*timeDelta);
float m[16]={viewmat.p[0],viewmat.p[3],-viewmat.p[6],0,
              viewmat.p[1],viewmat.p[4],-viewmat.p[7],0,
               viewmat.p[2],viewmat.p[5],-viewmat.p[8],0,
- ( v i e w m a t . p [ 0 ] * c a m p o s . x + v i e w m a t . p [ 1 ] * c a m p o s . y + 
viewmat.p[2]*campos.z),-(viewmat.p[3]*campos.x + viewmat.p[4]*campos.y 
+ viewmat.p[5]*campos.z),
 ( v i e w m a t . p [ 6 ] * c a m p o s . x + v i e w m a t . p [ 7 ] * c a m p o s . y + 
viewmat.p[8]*campos.z),1
};          
      glMultMatrixf(m);
}

6. Camera Update Source



9. Screen of when move on the 
ground 

7. Block diagram of 
presented system 

void checkHardware(){
if (!isExtensionSupported("GL_ARB_multitexture"))

          chkFlag = NOT_SOPPORT_MTEXTURE;
glActiveTextureARB = (PFNGLCLIENTACTIVETEXTUREARBPROC) 

wglGetProcAddress("glActiveTextureARB");
glMultiTexCoord2fARB = (PFNGLMULTITEXCOORD2FARBPROC) 

wglGetProcAddress("glMultiTexCoord2fARB");
glClientActiveTextureARB = (PFNGLACTIVETEXTUREARBPROC) 

wglGetProcAddress("glClientActiveTextureARB");
if (!isExtensionSupported("GL_EXT_compiled_vertex_array"))

chkFlag = NOT_SOPPORT_V_ARRAY;
......

}

8. Source Code of Check Graphic Card
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. 

ReadContinuous() 함수를 이용하여 트랙커의 위치값(x, 

y, z)과 회전각(pitch, roll, head)를 받아온다. 이 때 트

랙커에서 얻어진 회전각을 이용하여 회전 행렬 rot-

mat() 값을 구한다. 회전 행렬과 이전의 뷰 행렬을 곱해

서 뷰 변환을 하고, 뷰 변환 이후 그림 4의 x, y, -z의 

벡터를 siedeVec(), upVex(), dirVex()함수를 통하여 

값을 얻는다. 캐릭터의 위치와 회전이 결정되면 위 카메

라의 위치를 캐릭터가 보는 lookvector 방향의 뒤로 빼

서 카메라가 캐릭터를 추적할 수 있게 한다. 최종적으로 

그림 5의 식을 완성하여 카메라의 회전과 이동을 결정

한다. 그림 6은 위에서 설명한 내용을 구현한 것이다.
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    그림 8에서 isExtensionSupported()함수를 이용하
여 GL_ARB_multitexture 상수를 통해 다중 텍스처링을 
지원하는지 판단한다. 이 때 다중 텍스처링을 지원하게 
되면 다중 텍스처링을 위한 텍스처 좌표를 지정하고, 
glActiveTextureARB 텍스처 단위를 설정한다. 그리고 
glClientActiveTexture 정점 배열을 위한 텍스처 단위를 
활성화 한다. GL_EXT_compiled_vertex_array는 버텍스 
배열이 지원되는지의 여부를 확인한다.
  
    (2) Resource Loading
    , , 

. , , 
. 

UV Animation
.

    (3) Update
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    (4) Render
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10. Screen of when fly sky



11. Operation view of tracker
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