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Introduction

Virtual Reality (VR) and haptic 

technology can help by providing a 

natural interface for the complex 

manufacturing and design process.  

Multimodal interfaces provide an 

ideal interaction for this complex 

process (1).  A model of bimanual 

cooperation between hands called 

the Kinematic Chain Model (2) is the 

basis for this study.  Haptic enabled 

devices have been shown to 

outperform non-haptic devices in 

task performance speed.  Haptics 

refers to the inclusion of force-

feedback when using the device.
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Hypothesis

We predict little or no difference in 

task performance speed between a 

setup using two Phantom Omni 

haptic enabled devices versus the 

use of a single haptic Phantom 

device in the dominant hand 

coupled with a haptic disabled 

Phantom in the other hand.
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Pre-study questionnaire
2 minutes to practice with 
hardware
Randomly assign participant to 
task type
Randomly assign order of device 
configurations
Record time for each of the 5 
device configurations twice to 
obtain average
Post-study questionnaire

Independent Variables 5x2
Interface Configuration

  Five configurations: see figure at 
bottom

Task

  Simple or complex
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