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<performative type="inform">
<theme belief-relation="gen-spec" affect="sorry-for ">
I'm sorry to <emphasis x-pitchaccent="LplusHstar"> tell </emphasis> you
</theme>
<rheme> that you have been
<emphasis x-pitchaccent="Hstar"> diagnosed </emphasis>
as <emphasis x-pitchaccent="Hstar"> suffering  </emphasis>
froma <emphasis x-pitchaccent="Hstar" adjectival="small"> mild </emphasis>
<emphasis x-pitchaccent="Hstar"> form </emphasis> of what we call
<topic-comment type="comment">
<emphasis x-pitchaccent="Hstar"> angina </emphasis>
<emphasis x-pitchaccent="Hstar"> pectoris.  </emphasis>

</topic-comment>
</rheme>

</performative>
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performative=inform
affect=sorry-for
belief-relation=gen-spec
emphasis=LplusHstar
emphasis=Hstar
emphasis=Hstar
emphasis=Hstar
adjectival=small
emphasis=Hstar

topic-comment=comment

emphasis=Hstar
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GESTUREINSTANCEmall
DURATIONL.5
STARTFRAMBE.O
FRAMETYPEtrokestart
ARMXC YUpperP ZNear
HANDsymbol_1_open
FINGERIindex bend_curved
WRISTFBUp Palminwards
ENDFRAME
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ARMXC YUpperP ZMiddle
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ENDFRAME
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HANDsymbol 1 open
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ENDFRAME
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<performative type="greet">

<rheme> Buon<emphasis x-pitchaccent="Hstar"> giorno </emphasis>
Signor Smith. </rheme>

</performative>

<performative type="inform">

<theme belief-relation="gen-spec"affect="sorry-for" >
Mi dispiace doverla <emphasis x-pitchaccent="LplusHstar"> informare  </emphasis>
</theme>
<rheme> che abbiamo <emphasis x-pitchaccent="Hstar"> diagnosticato </emphasis>
che lei <emphasis x-pitchaccent="Hstar"> soffre  </emphasis>
diuna <emphasis x-pitchaccent="Hstar"adjectival="small"> leggera </emphasis>
<emphasis x-pitchaccent="Hstar"> forma </emphasis>

di quella che & chiamata

<emphasis x-pitchaccent="Hstar" level="strong"> angina </emphasis>
<emphasis x-pitchaccent="Hstar" level="strong"> pectoris.  </emphasis>
</rheme>
</performative>

<performative type="suggest">

<theme belief-relation="solutionhood">
Per <emphasis x-pitchaccent="LplusHstar"> risolvere  </emphasis>
questo problema, </theme>

<rheme belief-relation="suggestion">

ci sarebbero <emphasis x-pitchaccent="Hstar" adjectival="two"> due </emphasis>
medicine che vorrei che lei prendesse. </rheme>
</performative>
<performative type="inform">
<rheme belief-relation="first"> La<emphasis x-pitchaccent="LplusHstar"> prima </emphasis>
</rheme>
<rheme> e <emphasis x-pitchaccent="Hstar"> I'Aspirina </emphasis></rheme>

<theme belief-relation="gen-spec" affect="relief">

che
</theme>
<rheme>serve ad <emphasis x-pitchaccent="Hstar"> alleviare  </emphasis>
il <emphasis x-pitchaccent="Hstar"> dolore. </emphasis>
</rheme>
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performative=greet;0;1.577;

rheme;emphasis=Hstar;0.5265;0.4091,;
performative=inform;1.577;7.7451;
theme;affect=sorry-for;1.577;2.1289;
theme;belief-relation=gen-spec;1.577;2.1289;
theme;emphasis=LplusHstar;3.1317;0.5742;
rheme;emphasis=Hstar;4.2583;0.8704;
rheme;emphasis=Hstar;5.5049;0.4431;
rheme;emphasis=Hstar;6.2823;0.4379;
rheme;adjectival=small;6.2823;0.4379;
rheme;emphasis=Hstar;6.7202;0.4237;
rheme;emphasis=Hstar;8.3448;0.4052;
rheme;level=strong;8.3448;0.4052;
rheme;emphasis=Hstar;8.75;0.5721,;

rheme;level=strong;8.75;0.5721;

performative=suggest;9.3221;5.234;

theme;belief-relation=solutionhood;9.3221;1.957,

theme;emphasis=LplusHstar;9.8803;0.5284;

rheme;belief-relation=suggestion;11.2791;3.277;

rheme;emphasis=Hstar;12.2787;0.2533;
rheme;adjectival=two;12.2787;0.2533;
performative=inform;14.5561,;3.6882;
rheme;belief-relation=first;14.5561;1.0617;
rheme;emphasis=LplusHstar;15.0722;0.3336;
rheme;emphasis=Hstar;15.684;0.5451;
theme;affect=relief;16.2291,0.1546;
theme;belief-relation=gen-spec;16.2291;0.1546;
rheme;emphasis=Hstar;16.8849;0.4885;
rheme;emphasis=Hstar;17.467;0.7773;

& 1

GestureTree:
GestureTree* FirstSon; //punta al primo nodo figl
GestureTree* Parent; //punta al nodo padre
GestureTree* NextBrother;//punta al successivo nodo
char Type[20]; /Ivale “theme” o “rheme”
char Description[250]; //descrizione, ad esempio
double StartTime,EndTime;//tempo esatto di inizio e
/ldelle parole contenute n
bool Requested; /lflag che indica se € gia
/lgesto a questo tag; iniz
[[false

/I $ & >

G 3 N22

fratello

“ADJECTIVAL=SMALL"
fine pronuncia

el tag

stato assegnato un

ializzato sempre a
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Input : puntatore alla radice dell'albero
for (ogni nodo s figlio della radice):

cercare nel sottoalbero che si dirama da s per:
- nodi con enfasi ADJECTIVAL;
- nodi con enfasi DEICTIC;
if (trovato== true ):
effettuare il relativo gesto ottenendo | e temporizzazioni
dai dati del nodo enfasi;
if (esistono dei nodi fratelli temporalmente consecuti vi):
effettuare una ripetizione del gesto su ciascuno di loro;
if (& stato effettuato almeno un gesto)

uscire e passare alla prossima iterazione;

cercare nel sottoalbero che si dirama da s per:

- nodi BELIEF-RELATION,;

- nodi AFFECT;
if (trovato== true ):

if (BELIEF-RELATION):
cercare il primo nodo enfasi contenut o nel sottoalbero che
si dirama da questo BELIEF-RELATION e poi effettuare il
relativo gesto ottenendo il tempo di inizio dal nodo
enfasi e prolungando il gesto fino al tempo di fine
del performativo S;

if (AFFECT):

cercare il primo nodo enfasi contenut o nel sottoalbero che
si dirama da questo AFFECT e poi effe ttuare il relativo gesto
ottenendo le temporizzazioni dai dati del nodo enfasi;

if (e stato effettuato almeno un gesto)

uscire e passare alla prossima iterazione;

cercare nel sottoalbero che si dirama da S per:

- la prima enfasi;

if (trovato== true ):




0

if (esiste un gesto associato al tipo di performativo di s)
effettuare il performativo in base alle temporizzazioni
del nodo enfasi;

else :
effettuare un gesto di tipo BEAT con le temporizzazioni

del nodo enfasi;

passare alla successiva iterazione ;
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form_fist.txt
#

™ (W

& N

&&

T(H 81

r_wrist 0.000000 0.000000 0.000000
r_thumb1 12.000000 17.000000 27.000000
r_thumb2 55.000000 0.000000 0.000000
r_thumb3 27.000000 0.000000 0.000000
r_index0 0.000000 0.000000 0.000000
r_index1 5.000000 7.000000 84.000000
r_index2 0.000000 0.000000 72.000000
r_index3 0.000000 0.000000 62.000000
r_middle0 0.000000 0.000000 0.000000
r_middlel 2.000000 0.000000 80.000000
r_middle2 0.000000 0.000000 69.000000
r_middle3 0.000000 0.000000 50.000000
r_ring0 0.000000 0.000000 0.000000
r_ring1l 0.000000 0.000000 75.000000
r_ring2 0.000000 0.000000 62.000000
r_ring3 0.000000 0.000000 52.000000
r_pinky0 0.000000 0.000000 0.000000
r_pinky1 0.000000 0.000000 68.000000
r_pinky2 0.000000 0.000000 69.000000
r_pinky3 0.000000 0.000000 27.000000
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|_acromioclavicular 0.0962 1.4269 -0.0424
|_shoulder 0.2029 1.4376 -0.0387
|_elbow 0.2014 1.1357 -0.0682
|_wrist 0.1984 0.8663 -0.0583
|_thumbl 0.1924 0.8472 -0.0534
|_thumb2 0.1951 0.8226 0.0246
|_thumb3 0.1955 0.8159 0.0464
|_index0 0.1983 0.8024 -0.0280
|_index1 0.1983 0.7815 -0.0280
|_index2 0.2017 0.7363 -0.0248
|_index3 0.2028 0.7139 -0.0236
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class  Joint
Joint* sons;
/lpuntatore alla giuntura padre
Joint* parent;
/Inome della giuntura
CString name;
/Iposizione(offset ) della giuntura rispetto al padre
coord3d translation;
/Irotazione della giuntura
coord3d rotation;
/Ivincoli sui gradi di liberta della giuntura
bool enableX,enableY,enablez;

$ &&
+E 7E 8;?1=
1
? : J
J
$ J
J
- $
$& 7 8 J
$ &
$ #
7 8 && 1
metodo Draw:
input : una giuntura dello scheletro
disegnare una piccola sfera;
effettuare la rotazione R associata alla giuntura;
for (ogni giuntura s figlia di quella in input):
disegnare il segmento che unisce la giuntura in inp
spostare con una traslazione T il sistema di riferimento in
modo che l'origine si trovi nella posizione di S;
s. Draw;

ut ad




effettuare la traslazione —

effettuare la rotazione —

3t#
t ® Draw();
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Metodo ModelDraw :

input : una giuntura g dello scheletro
ottenere I'insieme G |V dei vertici associati a o;
inizializzare la matrice ROTcome matrice identita;
for (ogni giuntura s a partire da g e risalendo nello scheletro

fino alla radice):
sia Rla matrice di rotazione associata alla rotazione d
ROEROFR,

for (ogni v 1 O

traslare la giuntura s nell’origine;
v=ROTFv,
traslare la giuntura s nella posizione iniziale;
ripetere tutto il procedimento sulle giunture figli edi g;
ModelDraw
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giuntura |_pinkyO: flexion (rotazione intorno all'a

giuntura |_pinky1: pivot,twisting,flexion (rotazion
XY e Z)

giuntura |_pinky2: flexion (rotazione intorno all'a
giuntura |_pinky3: flexion (rotazione intorno all'a

2 +E # 1X
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e intorno agli assi
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LoadFrame(int n);
n $ $ H

E ModelDraw 7
8 $ n

H1

DWORD WINAPI PlayThread( LPVOID pParam )

/leffettuare il cast del parametro nella classe del la
[ffinestra di dialogo principale

CDIgOgIDIg* pObject = (CDIgOgIDIg*)pParam;

[Iripetere all'infinito

while (true )

/Ibloccare qui finché il dialogo non esce dalla fas e di refresh
while (pObject->refreshing== true )

Sleep(10);

/linviare al dialogo un messaggio che lo avverta ch € puo iniziare
/Nla fase di refresh

pObject->refreshing=true;

pObject->PostMessage(WM_PAINT,0,0);

/Irimanere inattivo per 10 millisecondi

Sleep(10);

/lquesta istruzione non verra mai raggiunta
return  0;

}

void CDIgOgIDIg::Refresh(){
/Ise 'animazione é stata avviata

if (playing)

/[calcolare il numero di fotogramma corrente
/[(25FPS=>0gni fotogramma dura 40 ms)

?1



currentframe=currentframe+(timeGetTime()-starttime )/40.0;
/[se non é stata superata la lunghezza totale dell’ animazione
if (currentframe<totalframes)

/Imemorizzare il tempo attuale
starttime=timeGetTime();

/linserire nello scheletro i BAP del fotogramma att uale
LoadFrame((int)currentframe);
} else
/[altrimenti bloccare la riproduzione dell’animazio ne

playing=false;

/Ivisualizzare il corpo dell’agente

m_pclGlView->DrawGLScene(m_root,type,xrot,yrot,xscr oll,yscroll,zoom);
refreshing=false;
}
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void Joint::Draw(){
/ldisegnare una sfera nel punto attuale, cioé nel
gluSphere(gluNewQuadric(),1.0f,4,4);
//OPENGL.:effettuare la rotazione associata alla giu
glRotatef(rotation.z,0.0f,0.0f,1.0f);
glRotatef(rotation.y,0.0f,1.0f,0.0f);
glRotatef(rotation.x,1.0f,0.0f,0.0f);
//se la giuntura ha delle giunture figlie allora pe
for (inti=0; i<nsons; i++)
if (sons[i]'=NULL){
//IOPENGL.:disegnare un triangolo tra la giuntur
glBegin(GL_TRIANGLES);
glVertex3f( -0.5f, 0.0f, -0.5f);
glVertex3f(0.5f,0.0f, 0.5f);
glVertex3f( sonsli]->translation.x,sons[i]->t
glEnd();
//IOPENGL:spostarsi nella posizione di quella figlia
glTranslatef(sons]i]->translation.x, sonsfi]->
/ldisegnare ricorsivamente quella figlia e tutti i
sons[i]->Draw(jointname);
//IOPENGL:tornare nella posizione della giuntura att
glTranslatef(-sons][i]->translation.x, -sonsi]

OPENGL:dopo aver disegnato tutte le figlie effettua
giuntura attuale
glRotatef(-rotation.x,1.0f,0.0f,0.0f);
glRotatef(-rotation.y,0.0f,1.0f,0.0f);
glRotatef(-rotation.z,0.0f,0.0f,1.0f);
}

[[1

punto da cui parte la giuntura

ntura

r ciscuna di esse:

a attuale e quella figlia

ranslation.y,sonsJi]->translation.z);
translation.y, sons][i]->translation.z);
suoi successori

uale
->translation.y, -sons[i]->translation.z);

re una rotazione opposta a quella della
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ModelDraw()

void Joint::ModelDraw(CString jointhame,coord3d tot
GLfloat* normal_new){

/lconvertire il nome della giuntura in una stringa
std::string namestring(name.GetBuffer(0));

/lottere il nome dell’array dei vertici associati a
int*jointVertices= GetPolySet(hamestring);

/le il suo numero di elementi

int size= GetPolySetSize(namestring);

[Ivariabili locali

int whichVertex;

inti;

coord3d center;

Joint* prevjoint;

alg3::vec3 vertex_rot;

alg3::vec3 normal_rot;

alg3::mat3 rotmatx(alg3::vec3(0,0,0),alg3::vec3(0,0
alg3::mat3 rotmaty(alg3::vec3(0,0,0),alg3::vec3(0,0
alg3::mat3 rotmatz(alg3::vec3(0,0,0),alg3::vec3(0,0
alg3::mat3 tempmat(alg3::vec3(1,0,0),alg3::vec3(0,1
/laggiungere la traslazione di questa giuntura alla
totaltranslation.x=totaltranslation.x+this->transla
totaltranslation.y=totaltranslation.y+this->transla
totaltranslation.z=totaltranslation.z+this->transla
IIper ruotare questa parte del corpo occorre sposta
/led effettuare la rotazione della giuntura associa
/Ipoi il tutto va ripetuto sulle giunture figlie
prevjoint=this;

center.x=totaltranslation.x;
center.y=totaltranslation.y;
center.z=totaltranslation.z;

/Nla rotazione va applicata a ritroso a tutte le gi
while(prevjoint!=NULL)

/[calcolare tre matrici di rotazione, una intorno a
rotmatx[0][0]=1;

rotmatx[0][1]=0;

rotmatx[0][2]=0;

rotmatx[1][0]=0;
rotmatx[1][1]=Cosine((int)(prevjoint->rotation.x));
rotmatx[1][2]=-Sine((int)(prevjoint->rotation.x));
rotmatx[2][0]=0;
rotmatx[2][1]=Sine((int)(prevjoint->rotation.x));
rotmatx[2][2]=Cosine((int)(prevjoint->rotation.x));
rotmaty[0][0]=Cosine((int)(prevjoint->rotation.y));
rotmaty[0][1]=0;
rotmaty[0][2]=Sine((int)(prevjoint->rotation.y));
rotmaty[1][0]=0;

rotmaty[1][1]=1;

rotmaty[1][2]=0;
rotmaty[2][0]=-Sine((int)(prevjoint->rotation.y));
rotmaty[2][1]=0;
rotmaty[2][2]=Cosine((int)(prevjoint->rotation.y));
rotmatz[0][0]=Cosine((int)(prevjoint->rotation.z));
rotmatz[0][1]=-Sine((int)(prevjoint->rotation.z));
rotmatz[0][2]=0;
rotmatz[1][0]=Sine((int)(prevjoint->rotation.z));
rotmatz[1][1]=Cosine((int)(prevjoint->rotation.z));
rotmatz[1][2]=0;

rotmatz[2][0]=0;

rotmatz[2][1]=0;

rotmatz[2][2]=1,;

[

altranslation,GLfloat* vertex_new,
standard c++

lla giuntura

,0),alg3::vec3(0,0,0));
,0),alg3::vec3(0,0,0));
,0),alg3::vec3(0,0,0));
,0),alg3::vec3(0,0,1));

traslazione totale, data come parametro
tion.x;

tion.y;

tion.z;

rsi nel centro di rotazione locale

ta

unture precedenti fino alla radice

d ognuno degli assi

?7?"



/ltempmat conterra la matrice di rotazione finale
tempmat[0][0]=1;

tempmat[0][1]=0;

tempmat[0][2]=0;

tempmat[1][0]=0;

tempmat[1][1]=1;

tempmat[1][2]=0;

tempmat[2][0]=0;

tempmat[2][1]=0;

tempmat[2][2]=1;

tempmat=tempmat*rotmatz;
tempmat=tempmat*rotmaty;
tempmat=tempmat*rotmatx;

/lora per ogni vertice della parte del corpo associ
/lla rotazione

for (i=0; i<size; i++)

/[cercare il vertice

whichVertex = *(jointVertices+i);

/lle sue coordinate
vertex_rot=alg3::vec3(*(vertex_new+whichVertex*3),

*(vertex_new+whichVertex*3+1),*(vertex_new+whichVer

/e il suo vettore normale

normal_rot=alg3::vec3(*(normal_new+whichVertex*3),
*(normal_new+whichVertex*3+1),*(normal_new+whichVer

[Itraslalo nell’origine
vertex_rot[0]=vertex_rot[0]-center.x;
vertex_rot[1]=vertex_rot[1]-center.y;
vertex_rot[2]=vertex_rot[2]-center.z;

/[fare la rotazione del vertice
vertex_rot=tempmat*vertex_rot;

/le della normale
normal_rot=tempmat*normal_rot;

/Irimettere a posto il vertice
vertex_rot[0]=vertex_rot[0]+center.x;
vertex_rot[1]=vertex_rot[1]+center.y;
vertex_rot[2]=vertex_rot[2]+center.z;

/e reinserire il suo valore nell'array
*(vertex_new+whichVertex*3)=vertex_rot[O];
*(vertex_new+whichVertex*3+1)=vertex_rot[1];
*(vertex_new+whichVertex*3+2)=vertex_rot[2];
/[fare lo stesso per la hormale
*(normal_new+whichVertex*3)=normal_rot[0];
*(normal_new+whichVertex*3+1)=normal_rot[1];
*(normal_new+whichVertex*3+2)=normal_rot[2];
}

/Ise ci sono giunture che precedono questa nell’alb
if(prevjoint!=NULL){

/Ispostarsi nell’'origine della precedente
center.x=center.x-prevjoint->translation.x;
center.y=center.y-prevjoint->translation.y;
center.z=center.z-prevjoint->translation.z;

IIspostarsi nella precedente e ripeti
prevjoint=prevjoint->parent;

/I"algoritmo su tutti i vertici di questa giuntura
[figlie

for(i=0; i<nsons; i++)

if(sons[i]'=NULL)
sons[i]->ModelDraw(jointname,totaltranslation,verte

ata a questa giuntura effettuare

tex*3+2));

tex*3+2));

ero

é terminato, passare ora alle giunture

X_new,normal_new)

?7?



< $’ F1
- && ) %, ME ;-J?2@J -J 9=
'E /
$ 'E 7' H) 8

BAP Group n. Group Description ~ Number of BAPs

1. Pelvis 3
2. Left legl 4

3. Right legl 4

4, Left leg2 6

5. Right leg2 6

6. Left arml 5
7. Right arm1 5
8. Left arm2 7
9. Right arm2 7
10. Spinel 12
11. Spine2 15
12. Spine3 18
13. Spine4 18
14. Spine5 12

?7?



15. Left handl 16
16. Right hand1 16
17. Left hand2 13
18. Righ thand2 13
19. Global positioning 6

20. Extension BAPs1 22
21. Extension BAPs2 22
22. Extension BAPs3 22
23. Extension BAPs4 22
24. Extension BAPs5 22

? 8 F1

Pelvis:

sacroiliac_tilt, sacroiliac_torsion, sacroiliac_rol I
Left legl:

|_hip_flexion,l_hip_abduct,|_knee_flexion,|_ankle_f lex
Right leg1l:

r_hip_flexion,r_hip_abduct,r_knee_flexion,r_ankle_f lex
Left leg2:

|_hip_twisting, |_knee_twisting, |_ankle_twisting,
|_subtalar_flexion,|_midtarsal_flexion,|_metatarsal _flex
Right leg2:

r_hip_twisting, r_knee_twisting, r_ankle_twisting,
r_subtalar_flexion,r_midtarsal_flexion,r_metatarsal _flex
Left arm1:

|_shoulder_flexion,|_shoulder_abduct,|_shoulder_twi st
|_elbow_flexion, |_wrist_flexion

Right arm1:

r_shoulder_flexion,r_shoulder_abduct,r_shoulder_twi st
r_elbow_flexion, r_wrist_flexion

Left arm2:

|_sternoclavicular_abduct, |_sternoclavicular_rotat e,

|_acromioclavicular_abduct, | _acromioclavicular_rot ,
|_elbow_twisting, |_wrist_pivot, |_wrist_twisting

Right arm2:

r_sternoclavicular_abduct, r_sternoclavicular_rotat e,
r_acromioclavicular_abduct,r_acromioclavicular_rot,

r_elbow_twisting, r_wrist_pivot, r_wrist_twisting

Spinel:

skullbase_roll, skullbase_torsion, skullbase _tilt,

vcéroll, vedtorsion, ve4tilt,vt6roll, vt6torsion, v totilt,
vI3roll, vI3torsion, vI3tilt,

Spine2:

vec2roll, ve2torsion, ve2tilt,vtlroll, vtltorsion, v t1tilt,
vt10roll,vt10torsion,vt10tilt, vilroll, vliltorsion, vI1tilt,
vi5roll, vi5torsion, vi5tilt

Spine3:

ve3roll, ve3torsion, ve3tilt,vcbroll, vebtorsion, v cotilt,
vt4roll, vtdtorsion, vt4tilt,vt8roll, vt8torsion, v t8tilt,
vt12roll, vtl2torsion, vt12tilt,vi4roll,vl4torsion, vl4tilt,

?7?



Spine4:

vcsroll, vebstorsion, vebtilt, ve7roll, ve7torsion, veTtilt
vt2roll, vt2torsion, vt2tilt, vt7roll, vt7torsion, viTtilt,
vtllroll, vtlltorsion, vt11tilt,vi2roll,vi2torsion, vI2tilt,
Spineb:

vclroll, veltorsion, veltilt, vt3roll, vi3torsion, vi3tilt,
vt5roll, vi5torsion, vit5tilt, vi9roll, vt9torsion, viotilt,
Left hand1:

|_pinkyl_flexion,|_pinky2_flexion,| pinky3_flexion,
|_ringl_flexion, |_ring2_flexion, |_ring3_flexion,
|_middlel_flexion,| _middle2_flexion,|_middle3_flex
|_index1 flexion, |_index2_flexion,l_index3_flexion
|_thumbl_flexion, |_thumbl_pivot,
|_thumb2_flexion, |_thumb3_flexion

Right hand1.:

r_pinkyl_flexion, r_pinky2_flexion,r_pinky3_flexion ,
r_ringl_flexion, r_ring2_flexion, r_ring3_flexion,
r_middlel_flexion,r_middle2_flexion,r_middle3_flex

r_index1_flexion, r_index2_flexion, r_index3_flexio n,
r_thumbl_flexion, r_thumbl pivot,

r_thumb2_flexion,r_thumb3_flexion

Left hand2:

|_pinkyO_flexion,|_pinkyl pivot,| pinkyl twisting,
|_ring0_flexion,|_ringl_pivot,|_ringl_twisting,
|_middleQ_flexion,|_middlel_pivot,|_middlel_twist
|_index0_flexion,l_index1_ pivot,

|_index1_twisting,l_thumbl_twisting

Right hand2:

r_pinkyO_flexion, r_pinkyl pivot,r_pinkyl twisting,
r_ring0_flexion,r_ringl_pivot, r_ringl_twisting,
r_middleO_flexion,r_middlel_pivot,r_middlel_twist

r_index0_flexion, r_index1_pivot,

r_index1_twisting, r_thumbl_twisting

Global positioning:

HumanoidRoot_tr_vertical, HumanoidRoot_tr_lateral,
HumanoidRoot_tr_frontal,HumanoidRoot _rt_turn,

HumanoidRoot_rt_roll,HumanoidRoot_rt X
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$ , 1
Joint n. Joint name Offset (dx,dy,dz)
1 |_forefoot_tip 0.1354 0.0016  0.1476
2 |_metatarsal_pha5 0.1825 0.0070  0.0928
3 |_digit2 0.1195 0.0079 0.1433
4 |_metatarsal_phal 0.0816 0.0232  0.0106
5 |_lateral_malleolus 0.1308 0.0597 -0.1032
6 |_medial_malleolus 0.0890 0.0716 -0.0881
7 |_sphyrion 0.0890 0.0575 -0.0943
8 |_calcaneous_post 0.0974 0.0259 -0.1171
9 |_knee_crease 0.0993 0.4881  -0.0309
10 |_femoral_lateral_epicn 0.1598 0.4967  0.0297
11 |_femoral_medial_epicn 0.0398 0.4946  0.0303
12 r_forefoot_tip -0.1043 -0.0227 0.1450
13 r_metatarsal_pha5 -0.1523 0.0166  0.0895
14 r_digit2 -0.0883  0.0134  0.1383
15 r_metatarsal_phal -0.0521 0.0260  0.0127
16 r_lateral_malleolus -0.1006 0.0658 -0.1075
17 r_medial_malleolus -0.0591 0.0760 -0.0928
18 r_sphyrion -0.0603 0.0610  -0.1002
19 r_calcaneous_post -0.0692 0.0297 -0.1221
20 r_knee crease -0.0825 0.4932 -0.0326
21 r_femoral_lateral_epicn -0.1421 0.4992 0.0310
22 r_femoral_medial_epicn -0.0221 0.5014  0.0289
23 r_iliocristale -0.1525 1.0628  0.0035
24 r_trochanterion -0.1689 0.8419 0.0352
25 |_iliocristale 0.1612 1.0537  0.0008
26 |_trochanterion 0.1677 0.8336  0.0303
27 r_asis -0.0887 1.0021  0.1112
28 |_asis 0.0925 0.9983 0.1052
29 r_psis -0.0716 1.0190 -0.1138
30 |_psis 0.0774 1.0190 -0.1151
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31 crotch 0.0034 0.8266 0.0257
32 skull_tip 0.0050 1.7504 0.0055
33 sellion 0.0058 1.6316  0.0852
34 r_infraorbitale -0.0237 1.6171  0.0752

35 |_infraorbitale 0.0341 1.6171  0.0752

36 supramenton 0.0061 1.5410 0.0805
37 r_tragion -0.0646 1.6347  0.0302
38 r_gonion -0.0520 1.5529  0.0347
39 |_tragion 0.0739 1.6348  0.0282
40 |_gonion 0.0631 1.5530 0.0330
41 nuchale 0.0039 1.5972 -0.0796
42 r_neck base -0.0419 1.5149 -0.0220
43 |_neck_base 0.0646 1.5141 -0.0380
44 |_thumb_distal_tip 0.1982 0.8061 0.0759

45 |_index_distal_tip 0.2089 0.6858  -0.0245

46 |_dactylion 0.2056 0.6743 -0.0482
47 |_middle_distal_tip 0.2080 0.6731  -0.0491

48 |_ring_distal_tip 0.2035 0.6750  -0.0756

49 |_pinky_distal_tip 0.2014 0.7009 -0.1012

50 |_metacarpal_pha2 0.2009 0.8139  -0.0237
51 |_ulnar_styloid -0.2142 0.8529  -0.0648

52 |_metacarpal_pha5 0.1929 0.7860  -0.1122
53 |_radial_styloid 0.1901 0.8645 -0.0415

54 |_olecranon -0.1962 1.1375 -0.1123
55 |_humeral_medial_epicn 0.1735 1.1272 -0.1113
56 |_radiale 0.2182 1.1212 -0.1167
57 |_humeral_lateral_epicn 0.2280 1.1482 -0.1100

58 |_clavicale 0.0271 1.4943 0.0394
59 |_acromion 0.2032 1.4760 -0.0490
60 |_axilla_ant 0.1777 1.4065 -0.0075
61 |_axilla_post 0.1706 1.4072  -0.0875
62 r_thumb_distal_tip -0.1869  0.8090  0.0820

63 r_index_distal_tip -0.1980 0.6883  -0.0180

64 r_dactylion -0.1941 0.6772  -0.0423
65 r_middle_distal_tip -0.1969 0.6758  -0.0427

66 r_ring_distal_tip -0.1934 0.6778  -0.0693

67 r_pinky_distal_tip -0.1938 0.7035  -0.0949

68 r_metacarpal_pha2 -0.1977 0.8169  -0.0177
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69 r_ulnar_styloid -0.2117 0.8562 -0.0584

70 r_metacarpal_pha5 -0.1929 0.7890 -0.1064
71 r_radial_styloid -0.1884 0.8676  -0.0360

72 r_olecranon -0.1907 1.1405 -0.1065
73 r_humeral_medial_epicn -0.1680 1.1298 -0.1062
74 r_radiale -0.2130 1.1305 -0.1091
75 r_humeral_lateral_epicn -0.2224 1.1517  -0.1033

76 r_clavicale -0.0115 1.4943  0.0400
77 r_acromion -0.1905 1.4791  -0.0431
78 r_axilla_ant -0.1626 1.4072 -0.0031
79 r_axilla_post -0.1603 1.4098 -0.0826
80 suprasternale 0.0084 14714  0.0551
81 cervicale 0.0064 1.520 -0.0815
82 r_thelion -0.0736 1.3385 0.1217
83 |_thelion 0.0918 1.3382 0.1192
84 substernale 0.0085 1.2995 0.1147
85 r_rib10 -0.0711 1.1941 0.1016
86 |_rib10 0.0871 1.1925  0.0992
87 rib10_midspine 0.0049 1.1908 -0.1113
88 waist_preferred_post 0.2900 1.0915 -0.1091
89 navel 0.0069 1.0966  0.1017
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