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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　画像表示装置と、
　画像表示装置の表示面上の各点に対応する入力手段と、
　該画像表示装置に複数の移動体の画像を表示させるとともに該入力手段からの入力信号
を処理する処理装置と、を備え、
　前記処理装置は、
　該入力手段に入力があると、当該入力に対応する表示上の点の軌跡に沿って、前記複数
の移動体の全部又は一部を並べた画像を表示させるものであり、
　前記入力手段により入力された所定時間ごとの表示面上の位置を所定数にわたって記録
し、当該記録された所定時間ごとの表示面上の位置１つひとつに対し、前記複数の移動体
のうち一定数ずつを配置する、
ことを特徴とする画像表示システム。
【請求項２】
　請求項１に記載の画像表示システムにおいて、
　前記複数の移動体を前記各所定時間に対応させて一定数ずつ割り当て、前記所定時間ご
との表示面上の位置１つひとつに対し、前記各所定時間に対応する一定の数ずつの移動体
を配置することを特徴とする画像表示システム。
【請求項３】
　前記複数の移動体が互いに重ならないように配置されることを特徴とする、請求項１ま
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たは２に記載に画像表示システム。
【請求項４】
　前記入力手段は、表示面に設けられたタッチセンサであることを特徴とする、請求項１
乃至３のいずれか一項に記載の画像表示システム。
【請求項５】
　請求項１乃至４のいずれか一項に記載の画像表示システムであって、
　前記複数の移動体の画像は、複数の動物を表示する観賞用画像であり、
　前記入力手段に対する入力がない場合は前記複数の動物が動き回るようすが画像表示装
置に表示され、入力があった場合は当該入力に対応する表示面上の点の軌跡に沿った所定
の位置に前記複数の動物を配置することを特徴とする、画像表示システム。
【請求項６】
　画像表示装置に複数の移動体が動き回るようすを表示するための画像であって、
　所定時間が経過するまで一以上の該移動体が自由にランダムに動き回る画像を生成する
画像生成手段と、
　該画像の生成開始から所定時間が経過したかを判定する時間判定手段と、
　該時間判定手段により得られた判定結果に基づいて、前記複数の移動体の一部または全
部が所定のラインを描くように、空間内に予め記録されていた所定位置に各前記移動体を
分散させて配置する配置手段と、を備え、
　前記配置手段は、
　入力手段により入力された表示面上の位置を所定数にわたって記録し、
　前記配置手段は、前記記録された表示面上の位置１つひとつに対し、前記複数の移動体
のうち一定数ずつを配置する、
ことを特徴とする画像処理装置。
【請求項７】
　画像表示装置に複数の移動体を含む画像であって、一以上の該移動体が自由にランダム
に動き回る画像を出力するコードと、
　該画像表示装置の表示面上の各点に対応して入力を受けることが可能な入力手段から所
定数の該入力を受け付けるコードと、
　前記入力手段により入力された表示面上の位置を所定数にわたって記録するコードと、
　前記記録された表示面上の位置１つひとつに対し、前記複数の移動体のうち一定数ずつ
を配置することにより、認識された該入力に対応して該表示面上に軌跡に沿ったラインを
形成するように、前記複数の移動体の一部又は全部を配置するコードと、を備える、少な
くとも一つのプロセッサで実行されるコンピュータプログラムコードを記録する機械読み
取り可能な記録媒体。
【発明の詳細な説明】
技術分野
本発明は、画像表示装置、画像処理装置、画像表示システムに関する。
背景技術
▲１▼　従来、画像表示装置を備えた遊戯装置の分野において、画像表示装置に魚その他
の移動体を表示させ、これを疑似ペットのように観賞する観賞遊戯装置が存在する。この
観賞遊戯装置に備えられる画像処理装置においては、仮想３次元空間上に移動体を模した
仮想のモデルを形成し、これを所定の視点から見た映像を表示手段に表示させることがで
きる。
しかし、視点や注視点を固定させると背景画面に変化がなく、立体感の表現が不十分とな
る。また、視点や注視点の動きが画一的になると、背景画面の変化も画一的となり、観察
者の興味を減じる可能性がある。一方、視点や注視点をランダムに動かすと、その視野に
移動体が入らなかったり、視野の中心部に移動体が入らずに観察者の興味を減じることに
なる可能性がある。
▲２▼　さらに、視野に入った場合でも、視点と移動体との距離が長すぎたり短すぎたり
すると観察者の興味を減じるおそれがある。また、移動体が向いている方向や移動してい
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る方向も考慮して視点や注視点の位置を設定した方が、より見易い画像とすることができ
る。さらに、移動体の動きが急激に変化した時は、視点や注視点の動きを緩和した方が、
見易い画像となる。
▲３▼　更に、移動体の動きに依存して視点を動かす場合、移動体の動きが少ないと、視
点の動きも少なくなり、観察者の興味を減じるおそれがある。
▲４▼　また、仮想空間上のモデルを所定の視点から見た場合の映像を表示する画像表示
システムにおいて、当該モデルに仮想の光を当てた場合の様子を表示することのできる画
像表示システムが知られている。
しかし、光を当てて明るくする部分を、画面上で簡単かつ自由に設定できるものは知られ
ていない。
▲５▼　また、画像表示装置に表示された画像上の所定部分にマウスポインタを移動させ
てマウスをクリックすると、当該画像上の所定部分に表示されているものに関する説明が
表示される画像表示システムは知られている。
しかし、複数の魚その他の動植物の画像を画像表示装置に表示させ、これを疑似ペットの
ように観賞する観賞用画像表示システムにおいて、各移動体の情報表示を行なうものは存
在しない。
▲６▼　また、例えば潜水艦の中から窓を通して外を見た場合の映像を観賞用画像として
画像表示装置に表示させる場合、窓枠の画像を、窓の外の画像と共に表示することにより
、画像に現実性を持たせることが考えられる。
しかし、窓枠の画像を表示しても、窓枠の厚みまで表現することはできないので、現実性
に欠ける映像となり、観賞用画像として物足りないものとなるおそれがある。
▲７▼　また、画像表示装置の画面上に入力手段を備え、付属の入力ペンその他で画面を
なぞると、なぞった通りの線図を描画できる表示システムが知られている。
しかし、なぞった軌跡上に複数の移動体を配列させ、これら複数の移動体により描画する
ものは従来存在しない。
▲８▼　また、予め記録された図形又は文字を表示装置に表示し、一定時間ごとに、予め
記録された他の図形又は文字に更新可能な表示システムは知られている。
しかし、複数の魚その他の移動体を画像表示装置に表示させ、これを疑似ペットのように
観賞する観賞遊戯装置において、当該複数の移動体の配列によって線図（文字、図形等）
を表示するものは知られていない。
▲９▼　また、従来、画像表示装置の分野において、ＣＲＴ、液晶等の画像表示装置が存
在する。しかし、ＣＲＴはブラウン管を利用するので、特に大きな画面を設けようとする
と奥行きの寸法も大きくする必要があり（図１参照）、広い設置スペースが必要である。
また、液晶による画像表示装置は高価であり、特に大きな画面にしようとすればコストが
嵩む。また、入力装置としてジョイスティックや各種操作ボタンを設けると、より広い設
置スペースが必要である。更に、ＣＲＴでは３６インチが限界とされ、より大きな画面を
実現することはできない。
また、ＣＲＴのように画像表示面が湾曲していると、画像のうち表示面の端部に映された
部分が歪んで見える（図２参照）。特に３次元ＣＧによる画像を表示する場合には、画像
の歪みが立体感の表現を損なうという問題がある。また、ある程度離れた距離から見れば
、画像端部の歪みは少なくなるが、画面に近づいて見た場合は画像の歪みが大きい。特に
画面にタッチセンサを設けて画像観察者と画面とのインタラクティブ性を充実させようと
すると、画像観察者は画面に近づいて画像を見ることにならざるを得ず、画像の歪みが無
視できない問題となる。
そこで本発明は、複数の移動体が動く様子を示す観賞用画像を生成する観賞遊戯装置等に
おいて、遊戯性の高い遊戯装置を提供することを目的とし、より詳しくは以下の事項を目
的とする。
第１に、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視点位置を決定することによって
、視点の位置を少なくとも１つの魚に対して適切な位置に保持し、少なくとも当該１つの
魚を適切に表示可能にすることにより、仮想空間上を動き回る移動体を、観察者の興味を
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減じないように適切に表示することができる画像処理装置を提供することを目的とする。
第２に、移動体を確実に表示させるように視点及び視線を設定することにより、仮想空間
上を動き回る移動体を、観察者の興味を減じないように適切に表示することができる画像
処理装置を提供することを目的とする。
第３に、画像に変化を持たせることにより、仮想空間上を動き回る移動体を、観察者の興
味を減じないように適切に表示することができる画像処理装置を提供することを目的とす
る。
第４に、画面上で所定の入力をするだけで、明るくする部分を選択できる画像表示システ
ムを提供することを目的とする。
第５に、本発明は、複数の魚その他の移動体を画像表示装置に表示させ、これを疑似ペッ
トのように観賞する観賞遊戯装置において、これら複数の移動体のそれぞれについて容易
に説明を表示させることができるようにすることにより、観賞をより楽しく分かり易いも
のにすることを目的とする。
第６に、本発明は、現実性に富んだ画像を表示可能な観賞用画像表示装置を提供すること
を目的とする。
第７に、画面をなぞった軌跡に従って描画された画像を表示する画像表示システムにおい
て、新たな表現方法を提供することを目的とする。また、観賞用画像表示システムにおい
てなぞった軌跡に従って移動体を任意の配列に並べさせることを可能とし、遊戯性を付加
することを目的とする。
第８に、本発明は、複数の魚その他の移動体を画像表示装置に表示させ、これを疑似ペッ
トのように観賞する観賞遊戯装置において、通常の状態では移動体に自然な動きをさせて
観賞に堪えるようにするとともに、一定モードにおいては複数の移動体に所定の配置をさ
せ、全体で所定の線図（文字、図形等）を示すようにし、観賞の面白味を加えることを目
的とする。
第９に、設置スペースを小さくしつつ大画面化が可能な画像表示装置を提供することを目
的とする。また、大画面でかつ画像の歪みのない画像表示装置を提供することを目的とす
る。
発明の開示
上記の目的を達成するため、本発明は、仮想３次元空間内を動く複数の移動体を所定の視
点から見た場合の映像を表示手段に表示させる画像処理装置であって、前記複数の移動体
の中から選択された１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態に基い
て前記視点の位置を設定することを特徴とする。
また、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて前記視点からの視線の方向を設定す
ることが望ましい。
また、前記視点の位置は、所定時間毎に前記１つの移動体又は移動体群を基準としたもの
から他の１つの移動体又は移動体群を基準としたものに切り換えることが望ましい。
また、本発明の画像処理装置は、仮想３次元空間内を動く複数の移動体をそれぞれ模した
仮想モデルを形成する移動体モデル形成手段と、前記複数の移動体の中から１つの移動体
又は１つのまとまった動きをする移動体群を選択する移動体選択手段と、当該１つの移動
体又は移動体群の状態を認識する状態認識手段と、前記１つの移動体又は移動体群の状態
に基いて視点の位置を設定する視点位置設定手段と、前記視点から前記複数の移動体の全
部又は一部を見た場合の映像を生成する映像生成手段とを備えたことを特徴とする。
また、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視線の方向を設定する視線方向設定
手段を更に備え、前記映像生成手段は、前記視点から前記視線の方向を見た場合の映像を
生成することが望ましい。
また、本発明は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体を所定の視点から見た場
合の映像を表示手段に表示させる画像処理装置であって、前記１つ又は複数の移動体のう
ち１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の向きが前記視点から遠ざかる
方向である場合に設定される視点の前記１つの移動体又は移動体群との距離は、前記１つ
の移動体又は移動体群の向きが前記視点に近づく方向である場合に設定される視点の前記
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１つの移動体又は移動体群との距離に比べて短いことを特徴とする。
また、本発明の画像処理装置は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体をそれぞ
れ模した仮想モデルを形成する移動体モデル形成手段と、前記１つ又は複数の移動体のう
ち１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態を認識する状態認識手段
と、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視点の位置を設定する視点位置設定手
段と、前記視点から前記複数の移動体の全部又は一部を見た場合の映像を生成する映像生
成手段とを備えた画像処理装置であって、前記状態認識手段は、前記１つの移動体又は移
動体群の位置（Ｐｆ）および向き（Ｖｆ）を認識し、前記視点位置設定手段は、前記１つ
の移動体又は移動体群の位置および向きに基いて視点の位置（Ｐｎ）を設定することを特
徴とする。
また、前記視点位置設定手段は、前記１つの移動体又は移動体群の向き（Ｖｆ）に基いて
所定の基準方向（Ｖ’ｆ）を算出し、前記１つの移動体又は移動体群の位置（Ｐｆ）から
前記所定の基準方向（Ｖ’ｆ）に向かって所定距離（Ｌｆ）離れた位置（Ｂｆ）を含む平
面から所定距離（Ｌｓ）離れた位置（Ｂ’）を算出し、これに基いて前記視点の位置（Ｐ
ｎ）を設定することが望ましい。
また、本発明は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体を所定の視点から見た場
合の映像を表示手段に表示させる画像処理装置であって、前記１つ又は複数の移動体のう
ち１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態に基いて前記視点の位置
を設定し、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて前記視点からの視線の方向を設
定し、前記視線の方向は、前記１つの移動体又は移動体群が移動している時は、前記１つ
の移動体又は移動体群の移動方向前方の位置を向くことを特徴とする。
また、本発明の画像処理装置は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体をそれぞ
れ模した仮想モデルを形成する移動体モデル形成手段と、前記１つ又は複数の移動体のう
ち１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態を認識する状態認識手段
と、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視点の位置を設定する視点位置設定手
段と、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視線の方向を設定する視線方向設定
手段と、前記視点から前記複数の移動体の全部又は一部を見た場合の映像を生成する映像
生成手段とを備えた画像処理装置であって、前記映像生成手段は、前記視点から前記視線
の方向を見た場合の映像を生成し、前記状態認識手段は、前記１つの移動体又は移動体群
の位置（Ｐｆ）および向き（Ｖｆ）を認識し、前記視線方向設定手段は、前記状態認識手
段により認識された前記１つの移動体又は移動体群の現在の位置（Ｋ０）および過去の所
定時間前の位置（Ｋｎ）に基いて、視線の方向を設定することを特徴とする。
また、前記視線方向設定手段は、前記状態認識手段により認識された前記１つの移動体又
は移動体群の現在の位置（Ｋ０）および過去の所定時間前の位置（Ｋｎ）に基いて、前記
過去の所定時間前の位置（Ｋｎ）から前記現在の位置（Ｋ０）へ向かう直線の延長線上の
所定箇所に注視点を置くように視線の方向を設定することが望ましい。
また、本発明は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体を所定の視点から見た場
合の映像を表示手段に表示させる画像処理装置であって、前記１つ又は複数の移動体の中
から選択された１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態に基いて前
記視点の位置を設定し、前記視点の動きは、前記１つの移動体又は移動体群の動きの変化
に対し遅れて変化することを特徴とする。
また、本発明は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体を所定の視点から見た場
合の映像を表示手段に表示させる画像処理装置であって、前記１つ又は複数の移動体の中
から選択された１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態に基いて前
記視点の位置を設定し、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて前記視点からの視
線の方向を設定し、前記視線の方向の動きは、前記１つの移動体又は移動体群の動きの変
化に対し遅れて変化することを特徴とする。
また、本発明は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体を所定の視点から見た場
合の映像を表示手段に表示させる画像処理装置であって、前記１つ又は複数の移動体のう
ち１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態に基いて前記視点の目標
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位置（Ｐｃ）を算出する視点目標位置算出手段と、視点目標位置算出手段の算出結果に基
づいて視点の位置を設定する視点位置設定手段とを有し、前記視点位置設定手段は、直前
に設定された視点の位置（Ｐｐ）と、前記視点目標位置算出手段により一定時間後に新た
に算出された視点の目標位置（Ｐｃ）とを結ぶ線分を所定の割合で分ける位置（Ｐｎ）を
算出し、新たな視点の位置を設定することを特徴とする。
また、本発明は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体を所定の視点から見た場
合の映像を表示手段に表示させる画像処理装置であって、前記１つ又は複数の移動体のう
ち１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態に基いて前記視点の位置
を設定する視点位置設定手段と、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて前記視点
からの視線の方向の目標値を算出する視線方向目標値算出手段と、視線方向目標値算出手
段の算出結果に基づいて視線の方向を設定する視線方向設定手段とを有し、前記視線方向
設定手段は、直前に設定された視線の方向（Ｖｐ）と、前記視線方向目標値算出手段によ
り一定時間後に新たに算出された視線の方向の目標値（Ｖ’ｃ）とを所定の割合で分ける
方向（Ｖｎ）を算出し、新たな視線の方向として設定することを特徴とする。
また、本発明は、仮想３次元空間内を動く１つ又は複数の移動体を所定の視点から見た場
合の映像を表示手段に表示させる画像処理装置であって、前記１つ又は複数の移動体のう
ち１つの移動体又は１つのまとまった動きをする移動体群の状態に基いて視点の基準値を
算出する視点基準値算出手段を有し、当該視点基準値算出手段により算出された視点基準
値を中心とする所定の範囲内で前記視点を動かすことを特徴とする。
また、前記の視点を算出して視点の基準値とし、所定の範囲内で更に視点を動かして視点
を設定することが望ましい。
また、前記視点位置設定手段は、前記１つの移動体又は移動体群の向きのベクトル（Ｖｆ
）に、当該ベクトルを所定角度回転させる所定の変換行列（Ｇｔ）をかけて得られたベク
トルに基いて、前記所定の基準方向（Ｖ’ｆ）を設定することが望ましい。
また、前記所定の変換行列（Ｇｔ）は、予め与えられた複数の変換行列（Ｇ１乃至Ｇｎ）
のうちから無作為に選ばれた行列であり、所定時間ごとに前記複数の変換行列（Ｇ１乃至
Ｇｎ）のうちから無作為に選ばれる他の行列に入れ替えられることが望ましい。
また、本発明は、画像表示装置と、画像表示装置の表示面上の各点に対応する入力が可能
な入力手段と、画像表示装置に画像を表示させるとともに入力手段からの入力信号を処理
する処理装置とを備えた画像表示システムであって、前記入力手段に入力があると、その
入力に対応する表示面上の点の周辺における画像を、入力前に比べ明瞭化することを特徴
とする。
また、前記画像表示装置に表示される画像は、仮想３次元空間上に形成した仮想モデルを
所定の視点から見た場合の映像であり、前記仮想３次元空間上の一点から前記入力に対応
する表示面上の点に表示されている仮想３次元空間上の点およびその周辺に向けて仮想の
光を当てることが望ましい。
また、本発明の画像処理装置は、画像表示装置の表示面上の各点に対応する入力が可能な
入力手段に入力があったことを判断し、かつ、その入力に対応する表示面上の位置を判断
する入力判断手段と、前記入力判断手段による判断結果に従い、前記入力に対応する表示
画面上の点及びその周辺における画像を、入力前に比べ明瞭にする明瞭化手段とを備える
ことを特徴とする。
また、画像表示装置に出力されている画像が所定の輝度以下であることを判断する輝度判
断手段を更に備え、輝度判断手段の判断結果に従い前記明瞭化手段を機能させることが望
ましい。
また、前記画像表示装置に表示させる画像は、仮想３次元空間上に形成した仮想のモデル
を所定の視点から見た映像であり、前記明瞭化手段は、前記仮想３次元空間上の一点から
前記入力に対応する表示画面上の点及びその周辺に向けて仮想の光を当てることが望まし
い。
また、本発明の画像処理装置は、仮想３次元空間に配置されたモデルを所定の視点から捉
えた映像として表示する平面状の表示部と、前記表示部の表示画面に対して操作（指示）
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された位置を検出する指示検出手段と、前記指示検出手段によって検出された位置に対応
する表示画面の点又はその周辺領域の輝度を高くする映像制御手段を備えることを特徴と
する。
また、本発明の画像処理装置は、仮想３次元空間に配置されたモデルを所定の視点から捉
えた映像として表示する平面状の表示部と、前記表示部の表示画面に対して操作された位
置を検出する指示検出手段と、前記指示検出手段によって検出された位置に対応する表示
画面の点又はその周辺領域の画像の色の明度を高くする映像制御手段と、を備えることを
特徴とする。
また、本発明は、画像表示装置と、画像表示装置の表示面上の各点に対応する入力が可能
な入力手段と、画像表示装置に観賞用の画像を表示させるとともに入力手段からの入力信
号を処理する処理装置とを備えた観賞用画像表示システムであって、前記入力手段に入力
があると、当該入力に対応する表示面上の位置に表示されている表示対象に関する情報が
画像表示装置に表示されることを特徴とする観賞用画像表示システムである。
また、前記入力手段は前記画像表示装置の表示面に沿って設けられたタッチセンサである
ことが望ましい。
また、本発明は、仮想の窓を通して窓の向こう側を見た場合の観賞用画像を表示する表示
部を備えた観賞用画像表示装置であって、表示部正面に、当該仮想の窓に相当する形状を
備えた枠部材を設けたことを特徴とする観賞用画像表示装置である。
また、前記観賞用画像は水中の様子を見た様子を模した画像であることが望ましい。
また、本発明は、画像表示装置と、画像表示装置の表示面上の各点に対応する入力手段と
、画像表示装置に複数の移動体の画像を表示させるとともに入力手段からの入力信号を処
理する処理装置とを備え、入力手段に入力があると、当該入力に対応する表示面上の点の
軌跡に沿って、前記複数の移動体の全部又は一部が並ぶことを特徴とする画像表示システ
ムである。
また、前記入力手段により入力された所定時間ごとの表示面上の位置を所定数にわたって
記録し、当該記録された所定時間ごとの表示面上の位置１つ１つに対し、前記複数の移動
体のうち一定の数ずつを配置することが望ましい。
また、前記複数の移動体を前記各所定時間に対応させて一定の数ずつ割り当て、前記所定
時間ごとの表示面上の位置１つ１つに対し、前記各所定時間に対応する一定の数ずつの移
動体を配置することが望ましい。
また、前記複数の移動体が互いに重ならないように配置されることが望ましい。
また、前記入力手段は、表示面に設けられたタッチセンサであることが望ましい。
また、前記複数の移動体の画像は、複数の動物を表示する観賞用画像であり、前記入力手
段に対する入力がない場合は前記複数の動物が動きまわるようすが画像表示装置に表示さ
れ、入力があった場合は当該入力に対応する表示面上の点の軌跡に沿った所定の位置に前
記複数の動物を配置することが望ましい。
また、本発明は、複数の移動体を含む画像を画像表示装置に出力する画像出力手段と、画
像表示装置の表示面上の各点に対応する入力が可能な入力装置に対する入力を所定数にわ
たって認識する入力認識手段と、認識された入力に対応する表示面上の位置に移動体を配
置させる移動体配置手段とを備えることを特徴とする、画像処理装置である。
また、前記入力認識手段は、前記所定数にわたって所定時間ごとに前記入力を認識し、前
記移動体配置手段は、前記所定時間ごとに認識された各入力にそれぞれ対応する表示面上
の位置に前記移動体のうち一定の数ずつを配置させることが望ましい。
また、前記移動体配置手段は、複数の移動体同士が表示面上で互いに重なっているか否か
を判定し、その判定結果に従い移動体の表示が重ならないように移動体の位置を変えるこ
とが望ましい。
また、本発明は、画像表示装置と、複数の移動体が動くようすを表す観賞用の画像を生成
し画像表示装置に表示させる処理装置とを備えた観賞用画像表示システムであって、所定
の場合に、前記移動体のそれぞれを予め記録された所定の位置に配置させ、前記複数の移
動体全体として所定の線図を描かせることを特徴とする観賞遊戯装置である。
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また、本発明は、複数の移動体が動くようすを表す観賞用の画像を生成し画像表示装置に
表示させる観賞用画像生成手段と、観賞用画像生成処理を開始してから一定時間が経過し
たことを判断する時間判断手段と、時間判断手段の判断結果に基き前記移動体のそれぞれ
を予め記録された所定の位置に配置させ、前記複数の移動体全体として所定の線図を描か
せる所定位置配列手段とを備えることを特徴とする画像処理装置である。
また、本発明は、仮想３次元空間に配置されたモデルを所定の視点から捉えた映像として
表示する平面状の表示部と、前記表示部の表示画面に対して操作（指示）された位置を検
出する指示検出手段と、前記指示検出手段によって検出された位置に従って前記映像を変
化させる映像制御手段と、を備え、前記表示部はプラズマディスプレイ装置で構成される
ことを特徴とする画像処理装置である。
また、前記映像制御手段は、表示画面に対して操作された位置に対応する位置に表示され
ている表示体の表示状態を変化させることが望ましい。
また、前記指示検出手段は、前記表示部の表示面に沿って設けられることが望ましい。
また、本発明は、前記の各手段を処理装置に実行させるためのプログラムを記録した媒体
である。
なお、記録媒体とは、何等かの物理的手段により情報（主にデジタルデータ、プログラム
）が記録されているものであって、コンピュータ、専用プロセッサ等の処理装置に所定の
機能を行わせることができるものである。何等かの手段でもってコンピュータにプログラ
ムをダウンロードし、所定の機能を実行させるものであればよい。例えば、フレキシブル
ディスク、固定ディスク、磁気テープ、光磁気ディスク、ＣＤ、ＣＤ－ＲＯＭ、ＣＤ－Ｒ
、ＤＶＤ－ＲＡＭ，ＤＶＤ－ＲＯＭ、ＤＶＤ－Ｒ、ＰＤ、ＭＤ，ＤＣＣ、ＲＯＭカートリ
ッジ、バッテリバックアップ付きのＲＡＭメモリカートリッジ、フラッシュメモリカート
リッジ、不揮発性ＲＡＭカートリッジ等を含む。
有線または無線の通信回線（公衆回線、データ専用線、衛星回線等）を介してホストコン
ピュータからデータの転送を受ける場合を含むものとする。いわゆるインターネットもこ
こにいう記録媒体に含まれるものである。
発明を実施するための最良の形態
▲１▼（第１実施形態の構成）
以下に本発明の実施の形態を説明する。本発明の第１実施形態は、大画面を備えた画像表
示装置に水中を泳ぐ魚を背景画面（海底の様子など）とともに表示させ、観察者がそれを
水族館の魚のように観賞して楽しむ観賞遊戯装置、並びにそれを構成する画像処理装置お
よび画像表示装置である。なお、ここでは水中を泳ぐ魚を画像表示装置に表示させる例に
ついて説明しているが、これに限らず、空中の鳥や飛行機を表示することととしても良い
し、地上の動物を表示しても良い。
図３は、第１実施形態に係る画像処理装置１０を備えた観賞遊戯装置２０の基本構成を示
すブロック図である。処理装置１０は、入力装置１１、画像表示装置１３の他、必要に基
いてスピーカ１４、その他出力装置１２に接続され、画像表示システムないし観賞遊戯装
置を構成している。
入力装置（指示検出手段）１１は、この実施形態では表示部の面に沿って設けられたタッ
チセンサで構成されている。なお、入力装置１１としては、画像表示装置１３の表示面上
の各点に対応する入力が可能なもの（表示装置に表示された画面に対して操作（指示）さ
れた位置を検出できるもの）であれば良く、例えばマウス、ジョイスティック等でも良い
が、画像表示装置の表示面に触れるだけで簡単に入力が可能であり、かつ表示面に沿って
設けられるので設置しても邪魔になりにくいタッチセンサが好ましい。
画像表示装置１３は、プラズマディスプレイ装置で構成された表示部を含む。図４に、画
像表示装置１３の具体的な構造が模式的に示されている。画像表示装置１３の最背面にプ
ラズマディスプレイ装置１３１、その前面に入力装置であるタッチセンサ１３２、その前
面にモニターマスク１３３、さらにその前面にフロントカバー１３４が設けられる。
図１で説明されるように、プラズマディスプレイ装置（ＰＤＰ）は奥行きの寸法がＣＲＴ
装置より小さくて済み、タッチセンサで構成された入力装置１１もプラズマディスプレイ
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装置１３１の面に沿って収められているので、壁に掛けることもでき、４２インチ程度の
大画面でも少ないスペースに設置可能である。また、図２で説明されるように、プラズマ
ディスプレイ装置（ＰＤＰ）のように画面が湾曲しない平面で構成される画像表示装置は
、湾曲しているＣＲＴ等の表示装置に比べ、正面から見た時の画像の歪みが少ない。また
、特に本実施形態は魚の泳いでいる様子を表示する観賞遊戯装置であるので、大画面化に
より、大きな魚が大きな水槽内を泳ぐ様子も表示することができる。
処理装置１０は、ＣＰＵ（中央演算処理装置）１０１を有するとともに、ＲＯＭ１０２、
ＲＡＭ１０３、サウンド装置１０４、入出力インターフェース１０６、スクロールデータ
演算装置１０７、コ・プロセッサ（補助演算処理装置）１０８、地形データＲＯＭ１０９
、ジオメタライザ１１０、形状データＲＯＭ１１１、描画装置１１２、テクスチャデータ
ＲＯＭ１１３、テクスチャマップＲＡＭ１１４、フレームバッファ１１５、画像合成装置
１１６、Ｄ／Ａ変換器１１７、ＣＤ－ＲＯＭドライブ１１８を備えている。
ＣＰＵ１０１は、バスラインを介して所定のプログラムなどを記憶したＲＯＭ１０２、デ
ータを記憶するＲＡＭ１０３、サウンド装置１０４、入出力インターフェース１０６、ス
クロールデータ演算装置１０７、コ・プロセッサ１０８、ジオメタライザ１１０、ＣＤ－
ＲＯＭに記録された情報を読み取る為のＣＤ－ＲＯＭドライブ１１８に接続されている。
ＲＡＭ１０３はバッファ用として機能させるもので、ジオメタライザ１１０に対する各種
コマンドの書込み（オブジェクトの表示など）、変換マトリクス演算時のマトリクス書込
みなどが行われる。
入出力インターフェース１０６は前記入力装置１１及び出力装置１２に接続されており、
これにより入力装置１１の操作信号がＣＰＵ１０１に取り込まれるとともに、ＣＰＵ１０
１などで生成された信号を出力装置１２に出力できる。
サウンド装置１０４は電力増幅器１０５を介してスピーカ１４に接続されており、サウン
ド装置１０４で生成された音響信号が電力増幅の後、音声出力装置としてのスピーカ１４
に与えられる。
ＣＰＵ１０１は本実施例では、ＲＯＭ１０２に内蔵したプログラムに基づいて入力装置１
１からの操作信号及び地形データＲＯＭ１０９からの地形データ、又は形状データＲＯＭ
１１１からの形状データ（魚、海底地形等の３次元データ）を読み込んで、魚と海底地形
との当たり（衝突）判定などの、魚の挙動計算（シミュレーション）等を行うようになっ
ている。
魚の挙動計算は、所定のプログラムに基づき仮想空間での魚の動きをシミュレートするも
ので、３次元空間での座標値が決定された後、この座標値を視野座標系に変換するための
変換マトリクスと、形状データ（魚、地形など）とがジオメタライザ１１０に指定される
。コ・プロセッサ１０８には地形データＲＯＭ１０９が接続され、したがって、予め定め
た地形データがコ・プロセッサ１０８（及びＣＰＵ１０１）に渡される。コ・プロセッサ
１０８は、主として、魚と地形との当たりの判定を行うものであり、そして、この判定や
魚の挙動計算時に、主に、浮動小数点の演算を引き受けるようになっている。この結果、
コ・プロセッサ１０８により魚と地形との当たり（衝突）判定が実行されて、その判定結
果がＣＰＵ１０１に与えられるようにされているから、ＣＰＵの計算負荷を低減して、こ
の当たり判定がより迅速に実行される。
ジオメタライザ１１０は形状データＲＯＭ１１１及び描画装置１１２に接続されている。
形状データＲＯＭ１１１には予めポリゴンの形状データ（各頂点から成る魚、地形、背景
などの３次元データ）が記憶されており、この形状データがジオメタライザ１１０に渡さ
れる。ジオメタライザ１１０はＣＰＵ１０１から送られてくる変換マトリクスで指定され
た形状データを透視変換し、３次元仮想空間での座標系から視野座標系に変換したデータ
を得る。
描画装置１１２は変換した視野座標系の形状データにテクスチャを貼り付け、フレームバ
ッファ１１５に出力する。このテクスチャの貼り付けを行うため、描画装置１１２はテク
スチャデータＲＯＭ１１３及びテクスチャマップＲＡＭ１１４に接続されるとともに、フ
レームバッファ１１５に接続されている。なお、ポリゴンデータとは、複数の頂点の集合
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からなるポリゴン（多角形：主として３角形又は４角形）の各頂点の相対ないしは絶対座
標のデータ群をいう。前記地形データＲＯＭ１０９には、魚と地形との当たり判定を実行
する上で足りる、比較的粗く設定されたポリゴンのデータが格納されている。これに対し
て、形状データＲＯＭ１１１には、魚、背景等の画面を構成する形状に関して、より緻密
に設定されたポリゴンのデータが格納されている。
スクロールデータ演算装置１０７は文字などのスクロール画面のデータを演算するもので
、この演算装置１０７と前記フレームバッファ１１５とが画像合成装置１１６及びＤ／Ａ
変換器１１７を介して表示装置１３に至る。これにより、フレームバッファ１１５に一時
記憶された魚、地形（背景）などのポリゴン画面（シミュレーション結果）と魚の情報な
どの文字情報のスクロール画面とが指定されたプライオリティにしたがって合成され、最
終的なフレーム画像データが生成される。この画像データはＤ／Ａ変換器１１７でアナロ
ク信号に変換されて表示装置１３に送られ、画像がリアルタイムに表示される。
なお、この実施形態ではＣＤ－ＲＯＭドライブ１１８を備えているが、これに限らず、フ
レキシブルディスク、光磁気ディスクその他の記録媒体の読取り手段を備えることとして
も良い。
▲２▼（視点位置及び視線方向決定処理の概要）
次に、処理装置１０における処理の内容を説明する。図５は、本実施形態による遊戯装置
に備えられた処理装置１０が視点及び視線の設定処理を実行する手順を示すフローチャー
トである。
まず、処理装置１０により、仮想３次元空間内を移動する複数の移動体をそれぞれ模した
仮想モデルが形成される。これら複数の移動体は、この実施形態では仮想３次元空間内を
遊泳する複数の魚である。移動体の３次元ポリゴンデータは、ＲＯＭに予め記録されてお
り、プログラムによって、個々の魚について泳ぐ動作、エラを揺らす動作等がなされる。
処理装置１０は、前記複数の移動体の中から、視点及び視線を定める基準となる１つの移
動体を選択する（Ｓ１１）。この移動体の選択も、プログラムに基いて行われる。なお、
１つの移動体群が互いに同方向、同速度等のまとまった動きをするときは、当該又は１つ
のまとまった動きをする移動体群を、選択することとしても良い。
次に、処理装置１０は、Ｓ１１において選択された当該１つの移動体又は移動体群の「状
態」を認識する（Ｓ１２）。ここで移動体の「状態」とは、移動体の仮想３次元空間にお
ける位置、向き（移動体の前面（魚の頭部）が向いている方向）、移動方向、移動速度等
をいう。この移動体の状態は、ＲＡＭに一時記録される。
更に、処理装置１０は、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視点の位置を決定
する（Ｓ１３）。この視点の位置の決定方法は後に詳述するが、前記１つの移動体の状態
に基いて視点位置を決定することによって、視点の位置を少なくとも１つの魚に対して適
切な位置に保持し、少なくとも当該１つの魚を適切に表示可能にすることができる。
次に、処理装置１０は、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視線の方向を決定
する（Ｓ１４）。視線の方向の決定方法についても、後述する。
処理装置１０は、こうして決定された視点及び視線に基いて、前記視点から前記視線の方
向を見た場合の映像を随時生成し、当該画像を画像表示装置１３に表示させる。
次に、Ｓ１１で移動体が選択されてからＳ１４で視線が決定されるまでの時間と、１つの
移動体又は移動体群から他の１つの移動体又は移動体群へ視点の決定基準を移行させるた
めの所定時間とを比較し（Ｓ１５）、まだ所定時間が経過していないときは、Ｓ１２に戻
って移動体の状態が再度認識され、新たに認識された状態に基いて、視点及び視線が更新
される。所定時間が経過した場合は、図５のフローを一度終了し、最初の処理に戻ってＳ
１１の移動体選択処理を再度行ない、他の移動体の状態を基準に視点を設定するので、更
に変化に富んだ画像を生成することができる。
以上説明したように、複数の移動体のうち１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視点
の位置及び視線の方向を決定するので、視点及び視線を少なくとも当該１つの移動体又は
移動体群に対して適切なものとすることができる。
▲３▼（視点の位置の算出処理）
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上記Ｓ１２において１つの移動体又は移動体群の「状態」を認識した後、Ｓ１３において
視点の位置を決定する処理について詳述する。図６はこの視点位置決定処理を実行する手
順を示すフローチャート、図７及び図８は、視点位置の決定方法を、移動体が動く座標系
に即して説明した説明図である。なお、簡単のため移動体の移動可能範囲の中心点に仮想
３次元空間における座標系の原点を置く。
この座標系において、視点の位置は略Ｚ軸の負方向の位置に設定されるが、以下に示すよ
うな計算により、例えば前記１つの移動体の向きが前記視点から遠ざかる方向となった場
合には前記１つの移動体に近い位置に視点が設定され、前記１つの移動体の向きが前記視
点に近づく方向となった場合には前記１つの移動体から遠い位置に視点が設定される等の
バリエーションが与えられる。
まず、処理装置１０は、図５のＳ１２で認識された１つの移動体又は移動体群の方向（ベ
クトルＶｆとする）に基いて、所定の基準方向Ｖ’ｆを決定する（Ｓ２１）。この所定の
基準方向は、後述のように視点を揺らす処理を行なうために、移動体の方向Ｖｆに基いて
種々の方向に微少回転させることによって得られるが、Ｖｆと同一の値でも良い。
次に、処理装置１０は、図５のＳ１２で認識された上記移動体の位置（Ｐｆとする）、上
記所定の基準方向Ｖ’ｆ、視点位置を定めるために予め設定される基準距離Ｌｆに基き、
以下の計算を行なって所定の基準位置Ｂを算出する（Ｓ２２）（図７参照）。
Ｂ．ｘ＝－Ｖ’ｆ．ｘ×Ｌｆ＋Ｐｆ．ｘ　・・・式（１ｘ）
Ｂ．ｙ＝　Ｖ’ｆ．ｙ×Ｌｆ－Ｐｆ．ｙ　・・・式（１ｙ）
Ｂ．ｚ＝　Ｖ’ｆ．ｚ×Ｌｆ＋Ｐｆ．ｚ　・・・式（１ｚ）
所定の基準位置Ｂは、上記１つの移動体又は移動体群の位置Ｐｆから上記所定の基準方向
Ｖ’ｆに向かって上記基準距離Ｌｆだけ離れた位置（Ｂｆとする）と比較すると分かり易
い。位置Ｂｆは、下記の式により求められる。
Ｂｆ．ｘ＝Ｖ’ｆ．ｘ×Ｌｆ＋Ｐｆ．ｘ　・・・式（１’ｘ）
Ｂｆ．ｙ＝Ｖ’ｆ．ｙ×Ｌｆ＋Ｐｆ．ｙ　・・・式（１’ｙ）
Ｂｆ．ｚ＝Ｖ’ｆ．ｚ×Ｌｆ＋Ｐｆ．ｚ　・・・式（１’ｚ）
上記式（１ｚ）及び式（１’ｚ）から明らかなように、所定の基準位置ＢのＺ座標Ｂ．ｚ
は、上記位置ＢｆのＺ座標Ｂｆ．ｚと同一である。従って、所定の基準位置Ｂは、位置Ｂ
ｆを含みＺ軸に垂直な平面と、同一の面上にある。
従って、上記移動体の向きＶｆ（≒Ｖ’ｆ）がＺ軸の正の方向（視点から遠ざかる方向）
になると上記所定の基準位置ＢはＺ軸の正の方向に移動し、視点もＺ軸の正の方向に移動
する（移動体に近づく）。逆に、上記移動体の向きＶｆがＺ軸の負の方向（視点に近づく
方向）になると上記所定の基準位置ＢはＺ軸の負の方向に移動し、視点もＺ軸の負の方向
に移動する（移動体から遠ざかる）。
所定の基準位置Ｂや視点の位置がＺ軸の正の方向又は負の方向にどの程度ずれるかは、上
記式（１ｚ）からも明らかなように、基準距離Ｌｆの大きさに依存する（比例する）。基
準距離Ｌｆの大きさは、この実施形態では選択された移動体の大きさに依存した大きさに
、予め設定される。
なお、上記式（１ｘ）に示すように、所定の基準位置ＢのＸ座標Ｂ．ｘについては、移動
体の位置Ｐｆを含みＹＺ平面に平行な面について対称に、上記位置Ｂｆを反転させた位置
となる。これにより、視点位置の動きを移動体の動きに依存させつつ、適度な変化を与え
、観察者が飽きないようにしている。
また、上記式（１ｙ）に示すように、所定の基準位置ＢのＹ座標Ｂ．ｙについても、位置
ＢｆのＹ座標を求める式（１’ｙ）と比べると、移動体の位置ＰｆのＹ座標Ｐｆ．ｙの符
号を反転させることにより、変化を与えている。特にこの実施形態では、複数の移動体は
魚の群れであるので、水平方向（Ｘ軸又はＺ軸方向）に比べ、上下方向（Ｙ軸方向）の向
きの変化が少ないので、式（１ｙ）においてＶ’ｆ．ｙの符号を反転させても視点の位置
の変化に対する影響が少ない。そこで、式（１ｙ）ではＰｆ．ｙの符号を反転させている
。
次に、処理装置１０は、上記所定の基準位置ＢよりＺ軸の負方向に所定距離Ｌｓ離れた位



(12) JP 4288449 B2 2009.7.1

10

20

30

40

50

置Ｂ’を算出する（Ｓ２３）（図８参照）。すなわち、
Ｂ’．ｘ＝Ｂ．ｘ　・・・・・・・・・・・式（２ｘ）
Ｂ’．ｙ＝Ｂ．ｙ　・・・・・・・・・・・式（２ｙ）
Ｂ’．ｚ＝Ｂ．ｚ－Ｌｓ　・・・・・・・・式（２ｚ）
ただし、この位置Ｂ’に視点を置いた場合、例えば基準となる移動体がＺ軸の正方向に向
かって移動可能範囲の限界まで移動すると、視点もそれにつれてＺ軸の正方向に移動する
。すると、視点が複数の移動体の移動可能範囲に入り過ぎてしまい、視点が基準となる移
動体以外の他の移動体にぶつかってしまったり、他の移動体が極端に大きく表示されて見
るに堪えない映像となるおそれがある。そこで、視点が移動体の移動範囲に入り過ぎない
ように、予め決められた範囲に収まるように、位置Ｂ’を更にＺ軸の負の方向に下げる等
の補正を行ない、視点の目標位置Ｐｃを算出する（Ｓ２４）。
以上のように、移動体の位置及び方向を考慮して視点の位置を決定するので、移動体と視
点との距離が適正に保たれる。また、魚の泳いでいる深さが変化したり、魚の向きが上下
方向に変化すれば、カメラの位置も上下方向に変化し、変化に富み遊戯者を飽きさせない
画像を生成することができる。
（視線の方向の算出処理）
次に、上記図５のＳ１４において注視点の位置を決定し、視線の方向を算出する処理につ
いて説明する。まず、注視点の位置を移動体の位置Ｐｆとした場合、移動体の進行方向に
対しての画像が得られにくく、見栄えが悪い画像となるおそれがある。そこで、移動体の
現在の位置（最新の位置）と、移動体の過去の所定時間前（ｎフレーム前）の位置をもと
に、移動体の将来の予想位置Ｐ’ｆを算出して注視点の目標位置とする。
移動体の１フレーム先の予想位置Ｐ’ｆは、移動体の最新（直前）フレームにおける位置
をＫ０、更に１フレーム前の位置をＫ－１、２フレーム前の位置をＫ－２、．．．、ｎフ
レーム前の位置をＫ－ｎとすると、
Ｐ’ｆ．ｘ＝Ｋ０．ｘ
＋｛（Ｋ０．ｘ－Ｋ－１．ｘ）
＋（Ｋ－１．ｘ－Ｋ－２．ｘ）
＋・・・
＋（Ｋ－（ｎ－１）．ｘ－Ｋ－ｎ．ｘ）｝÷ｎ
＝Ｋ０．ｘ＋（Ｋ０．ｘ－Ｋ－ｎ．ｘ）÷ｎ
・・・式（４ｘ）
Ｙ座標、Ｚ座標についても同様に、
Ｐ’ｆ．ｙ＝Ｋ０．ｙ＋（Ｋ０．ｙ－Ｋ－ｎ．ｙ）÷ｎ
・・・式（４ｙ）
Ｐ’ｆ．ｚ＝Ｋ０．ｚ＋（Ｋ０．ｚ－Ｋ－ｎ．ｚ）÷ｎ
・・・式（４ｚ）
これに基き、上記視点の目標位置Ｐｃから注視点の目標位置Ｐ’ｆに向かう視線のベクト
ル（目標値）Ｖ’ｃは、以下の式により求められる。
Ｖ’ｃ．ｘ＝Ｐ’ｆ．ｘ－Ｐｃ．ｘ　・・・・・・式（５ｘ）
Ｖ’ｃ．ｙ＝Ｐ’ｆ．ｙ－Ｐｃ．ｙ　・・・・・・式（５ｙ）
Ｖ’ｃ．ｚ＝Ｐ’ｆ．ｚ－Ｐｃ．ｚ　・・・・・・式（５ｚ）
これにより、移動体が移動しているときに移動方向前方に視線を向けることができ、移動
体をより見易く表示することができる。
（視点及び視線の動きの変化を緩やかにする処理）
上記で求めた視点の目標位置Ｐｃに視点を置き、毎フレーム更新した場合、視点の位置は
移動体の動きに応じて変化する。特に移動体の向きが急激に大きく変化した時は、視点の
位置が急激に大きく変化し、見るに堪えない映像となるおそれがある。そこで以下のよう
に、視点の目標位置Ｐｃを、直前のフレームにおける視点の位置Ｐｐに、毎フレーム数％
ずつ重みをつけて更新し、視点位置Ｐｎを導く。
Ｐｎ．ｘ＝Ｒ×Ｐｃ．ｘ＋（１－Ｒ）×Ｐｐ．ｘ　・・・式（６ｘ）
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Ｐｎ．ｙ＝Ｒ×Ｐｃ．ｙ＋（１－Ｒ）×Ｐｐ．ｙ　・・・式（６ｙ）
Ｐｎ．ｚ＝Ｒ×Ｐｃ．ｚ＋（１－Ｒ）×Ｐｐ．ｚ　・・・式（６ｚ）
ここでＲは、上記重みである。この計算により、直前に設定された視点の位置（Ｐｐ）と
、一定時間後に新たに算出された視点の目標位置（Ｐｃ）とを結ぶ線分を所定の割合（１
－Ｒ対Ｒ）で分ける位置（Ｐｎ）を算出する。こうして、魚が急激に位置や向きを変えて
も、カメラの位置の変化が遅れているので、カメラの位置に極端に急激で大きな変化がな
く、見易く緩やかな動きになる。この実施形態では水中を泳ぐ魚を基準に視点を設定して
いるので、水中をカメラが漂っているような映像になる。
視線のベクトルについても、以下のように、視線のベクトルの目標値Ｖ’ｃを、直前のフ
レームにおける視線のベクトルＶｐに、毎フレーム数％ずつ重みをつけて更新し、視線の
ベクトルＶｎを導く。
Ｖｎ．ｘ＝Ｓ×Ｖ’ｃ．ｘ＋（１－Ｓ）×Ｖｐ．ｘ　・・・式（７ｘ）
Ｖｎ．ｙ＝Ｓ×Ｖ’ｃ．ｙ＋（１－Ｓ）×Ｖｐ．ｙ　・・・式（７ｙ）
Ｖｎ．ｚ＝Ｓ×Ｖ’ｃ．ｚ＋（１－Ｓ）×Ｖｐ．ｚ　・・・式（７ｚ）
ここでＳは、上記重みである。この計算により、視線の方向の変化は魚の位置や向きの変
化より遅れるので、視線の方向に極端に急激で大きな変化がなくなるため、見易く、緩や
かな動きになる。
▲４▼（視点を揺らす処理）
次に、上記図６のＳ２１において、上記移動体の方向Ｖｆに基いて、所定の基準方向Ｖ’
ｆを決定する処理を説明する。この処理では、視点を揺らす処理を行なうために、移動体
の方向Ｖｆに基いて種々の方向に微少回転させる。
移動体の方向のベクトルＶｆの大きさを変えずに微少回転させるｎパターンの変換行列を
Ｇ１、Ｇ２、．．．、Ｇｎとし、上記基準距離Ｌｆに比べ非常に小さい値をＬｇとする。
各パターンで得られるオフセットベクトルＳ１、Ｓ２、．．．、Ｓｎは、
Ｓ１＝Ｌｇ・Ｖｆ・Ｇ１

Ｓ２＝Ｌｇ・Ｖｆ・Ｇ２

・・・
Ｓｎ＝Ｌｇ・Ｖｆ・Ｇｎ　・・・・・・式（８）
これらＳ１、Ｓ２、．．．、Ｓｎを、式（１ｘ）～（１ｚ）のベクトルＶｆと無作為に入
れ替え、視点の位置を算出する。これにより、式（２）、式（５）、式（６）、式（７）
等の動作に大筋では従いつつ、視点位置を所定の微少範囲内で更に揺らすように動かすこ
とができる。
また、移動体の動きに基いて視点の基準値を算出し、当該視点基準値を中心とする所定の
範囲内で前記視点を動かすことによっても、視点を揺らす動きを実現することができる。
これにより、移動体の動きが少ない場合でも、視点は複数の点を辿るように動き、いろい
ろな位置から移動体を見た画像を表示することができ、表示のバリエーションが更に増え
る。
▲５▼（明瞭化処理）
本実施形態の観賞遊戯装置２０においては、所定モードの時、遊戯者が画面に触れると、
画面上の触れた部分及びその周りの部分だけを触れる前より明るくし、画像を明瞭化する
処理がなされる（図９参照）。図１０は、その処理を実行する手順を示すフローチャート
である。
まず、処理装置１０は、入力装置であるタッチセンサ１３２に入力があったかどうか、お
よび、入力のあった場所が画像表示装置上のどの位置であるかを判断する（Ｓ３１）。
次いで、処理装置１０は、画面上の入力のあった場所が所定の輝度より暗いか否かを判断
する（Ｓ３２）。所定の輝度より暗い時は次のステップに進むが、所定の輝度以上の輝度
があり画面が明るい時は、この明瞭化処理を行なわない。
次に、処理装置１０は、画面上の入力のあった場所に対応する仮想３次元空間における点
及びその周辺について明瞭化処理を行なう（Ｓ３３）。具体的には、複数の移動体を模し
た仮想モデルを２次元投影するための視点から、前記入力のあった場所およびその周辺の
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一定範囲に向けて仮想の光（ここではスポットライト光源による）をあて、仮想モデルに
おける光の反射をシミュレートして、仮想モデルに光の当たった状態の画像を生成する。
こうして光を当てることにより、輝度ないし明度が上昇し、コントラストも明瞭になるの
で、暗くて良く見えなかった魚等も良く見えるようになる（図９参照）。なお、光源から
仮想モデルまでの距離による光の減衰も考慮してシミュレートするので、対象画素に仮想
モデルが存在しない場合は照らす作用は働かず、光源からの距離が大きい部分はあまり明
るくならないので、リアリティに富んだ明瞭化表現ができる。なお、光源の位置と視点の
位置とが同一であるため、仮想モデルによる影は形成されない。
次に、処理装置１０は、当該入力のあった位置について明瞭化処理が開始されてから所定
の微少時間が経過したことを判断すると（Ｓ３４）、当該部分の明瞭化処理を終了する（
Ｓ３５）。従って、遊戯者が画面を撫でるように触れる位置をずらしながら触れた場合は
、それにつれて明瞭化処理の行われる部分も移動し、サーチライトのように、照らす位置
が次第に移動していくような画像が生成される。
なお、明瞭化処理により移動体の動きにも影響を与え、光の照らされた部分に魚が寄って
くるという演出をしても良い。
このように、本実施形態では画面上の任意の場所に手で触れるだけで、明瞭化の場所を指
定することができる。簡便な操作により遊戯することを可能にしている。
▲６▼（情報出力処理）
この実施形態による観賞遊戯装置２０は、所定モードにおいて遊戯者が画像表示装置１３
に表示されている移動体（魚）の表示部分に触れると、その移動体のデータが当該画像表
示装置の一部に表示され、動物図鑑のように利用して楽しむことができる（図１１参照）
。
図１２は、この情報出力処理を実行する手順を示したフローチャートである。まず、処理
装置１０は、入力装置であるタッチセンサ１３２に入力があったか否か、および入力があ
った場合にはその入力に対応する画面上の位置を判定する（Ｓ４１）。
次に、処理装置１０は、入力があった位置に表示されている表示対象物が何であるかを判
断する（Ｓ４２）。そして、当該判断に基づき、予めＲＯＭに記録されている当該表示対
象についての情報を、画像表示装置１３の表示部に出力する（Ｓ４３）（図１１参照）。
この場合、情報を表示するときは、情報の表示部分によって、対応する表示対象物を覆わ
ないように（好ましくは、重なる部分がないように）、情報を表示部の端部付近に表示す
る。
同一の表示対象につき入力手段への入力が続いている場合は情報の表示を継続させ、入力
が終了したり、別の表示対象に入力の対象が移動した場合は、当該表示対象についての情
報の表示を終了する。
▲７▼（第２実施形態の構成）
次に、本発明の第２実施形態に係る画像表示装置、画像表示システム、画像処理装置ない
し観賞遊戯装置について説明する。この実施形態の基本構成は、図３に示した第１実施形
態の基本構成とほぼ同様であるが、画像表示装置１３が、以下の点で第１実施形態におけ
る画像表示装置と異なっている。
第２実施形態における画像表示装置１３の表示部は、ブラウン管１３５で構成されている
。図１３は第２実施形態の遊戯装置２１の外観を示す正面図であり、図１４はそのＡ－Ａ
線断面図である。これらの図に示すように、ブラウン管１３５の前面には、タッチセンサ
を備えた透明のフロントカバー１３６、枠部材１３７が備えられている。
枠部材１３７は、潜水艦の窓の形状を模したものであり、枠部材１３７の前面からフロン
トカバー１３６までは約５ｃｍ、ブラウン管１３５までは約１０ｃｍの厚みがある。
ブラウン管１３５には、仮想の窓を通して窓の向こう側を見た場合の観賞用画像が表示さ
れる。上記のように表示部の前面に当該仮想の窓に相当する形状を備えた枠部材を取り付
け、厚みもつけたので、実際に窓から窓の向こう側を覗いているかのような印象を観察者
に与える。特にこの実施形態では、当該仮想の窓は潜水艦の窓であり、前記観賞用画像は
水中の様子を潜水艦の中から見た映像（水中を泳ぎまわる魚など）であるため、観賞用画
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像にリアリティを持たせる効果がある。
▲８▼（描画処理）
次に第２実施形態による画像処理の手順について説明する。この実施形態による観賞遊戯
装置２１では、入力がない状態では移動体である多数の小魚が水中を泳ぎまわっている様
子が画像表示装置１３に表示されているが、遊戯者が画面上を指でなぞると（図１５（ａ
））、これら多数の小魚が、なぞった軌跡上の所定の場所に泳いで行って整列し、これら
多数の小魚全体で、遊戯者がなぞった通りの線図（文字、図形その他の形状）を描くこと
ができる（図１５（ｂ））。図１６は、この描画処理により小魚の配列を実行する手順を
示すフローチャートであり、図１７は、その処理の内容の説明図である。
処理装置１０は、入力がない状態では、多数の小魚が水中を泳ぎまわっている様子を画像
表示装置１３に表示している（Ｓ５１）。入力手段であるタッチセンサに入力があると（
Ｓ５２）、処理装置１０は、その入力の内容を所定時間（この実施形態では２秒間）にわ
たって認識し、一定の微少時間ごと（この実施形態では１インタラプトすなわち６０分の
１秒ごと）の、入力に対応する表示面上の位置を、記録手段に記録させる（Ｓ５３）。こ
の実施形態では、２秒間にわたる入力対応位置を６０分の１ごとに記録するので、１２０
箇所の入力対応位置が記録される。上記の入力可能な所定時間経過後に入力があっても、
その入力（図１７の１２０番目以降の時間に対応する入力）は認識されない。
入力が中断された場合には（例えば図１７のＭ番目の時間に対応する入力がされた時に入
力が中断された場合には）、一定時間を限度として入力が再開されるまで待つ。入力再開
が可能な上記一定時間内に入力が再開された場合には、入力中断時から再開時までの時間
だけ、上記所定時間を延長する（図１７のＭ＋１番目から１２０番目までの時間に対応す
る位置をＭに続けて記録する）。なお、上記の入力可能な所定時間内は、入力認識及び記
録が可能であることを遊戯者に示すために、音又は音楽を鳴らすようにしても良い。
入力再開が可能な上記一定時間内に入力が再開されなかった場合、認識された入力箇所が
１２０箇所に満たない場合でも、入力の認識及び記録を途中で終了し、それまでに記録さ
れた位置にのみ前記各微少時間に対応する移動体を配置する。入力されなかった時間に対
応する前記移動体は、表示部の端部に配置されるか、表示部の端部から表示部の外側へ出
て行く。
次に、処理装置１０は、上記で入力された各時間ごとの位置に、複数の移動体（小魚）を
各位置に一定の数ずつ（この実施形態では１つずつ）配置する（Ｓ５４）。複数の移動体
のそれぞれには、上記入力の各時間のうちどの時間の入力位置に対応するかが予め決めら
れており、各移動体が、それぞれ予め決められた時間の入力に対応する位置に配置される
。例えば図１７に示すように、時間Ｎに対応する入力位置には、番号Ｎの魚が配置され、
時間Ｎ＋１に対応する入力位置には、番号Ｎ＋１の魚が配置される。配置された後は各移
動体の位置は移動しないが、位置を動かさずに所定の動作をさせてもよい。この実施形態
では複数の移動体は複数の小魚であり、配置された後は尾びれを振る様子を表示する。
処理装置１０は、複数の移動体（小魚）を所定の位置に配置する場合、個々の移動体同士
が衝突しているか（重なっているか）否かを随時判定し、衝突している場合には、これら
移動体を互いに少し引き離す処理を行なう。これにより、移動体が他の移動体の陰に隠れ
ることを防止している。
移動体をＳ５４で配置させた後、一定時間が経過すると（Ｓ５５）、移動体の配置が解除
され（Ｓ５６）、Ｓ５１に戻って、次の入力がない限り多数の移動体（小魚）が水中を自
由に泳ぎまわる様子が表示される。
以上の処理により、遊戯者は画面をなぞることによって、それまで画面上を動きまわって
いた移動体がなぞった通りの配列に並べることができ、従来の画像表示システムにない新
たな表現方法を楽しむことができる。また、この実施形態では、表示面をなぞる速さに伴
って移動体に粗密ができ、多様な表現が可能である。
▲９▼（所定位置配列処理）
本実施形態の観賞遊戯装置２１では、入力装置１１に対する入力が一定時間なされない時
、一定時間ごとに、前記複数の移動体が予め記録された通りの配列をするように構成され
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ている（図１８）。
図１６のフローチャートのＳ５２において、処理装置１０が、入力のない状態が一定時間
続いていると判断した場合、図１８（ａ）のようにランダムに動きまわっていた複数の移
動体を、例えば図１８（ｂ）のように、ＲＯＭに予め記録されている線図（文字、図形等
）の通りに配置させて画像表示装置１３に表示させる（Ｓ５７）。更に一定時間が経過す
ると（Ｓ５２）、例えば図１８（ｃ）又は（ｄ）のように、予め記録されている別の配置
の通りに、複数の移動体を並べて表示させる。入力手段に入力があった場合には、Ｓ５３
に移行して入力された通りの配置を行なう。
以上により、複数の移動体を表示する観賞遊戯装置において、所定の場合に移動体を整列
させて所定の線図を描くことができ、新たな遊戯性を付加することができる。
また、本実施形態の観賞遊戯装置２１に別の遊戯モードを設け、遊戯者が指でなぞった通
りに配列させた移動体の配置をＲＡＭ等の記録装置に記録させ、一定時間後に再度その配
列を再現させることを可能とすることもできる。この場合、遊戯者が他の遊戯者に対する
伝言用の文字を表示面上に描いて記録装置に記録させ、これを一定時間後（例えば１時間
後）にその配列を再現させるようにすれば、遊戯者がこの観賞遊戯装置を伝言板のように
使用することもできる。
なお、この第２実施形態では、複数の移動体として多数の小魚を表示することとしたが、
これに限らず、昆虫、鳥、その他の動物等を表示することとしても良い。
産業上の利用可能性
本発明によれば、複数の移動体が動く様子を示す観賞用画像を生成する観賞遊戯装置等に
おいて、遊戯性の高い遊戯装置を提供することができ、より詳しくは以下の効果を有する
。
第１に、前記１つの移動体又は移動体群の状態に基いて視点位置を決定することによって
、視点の位置を少なくとも１つの魚に対して適切な位置に保持し、少なくとも当該１つの
魚を適切に表示可能にすることにより、仮想空間上を動き回る移動体を、観察者の興味を
減じないように適切に表示することができる画像処理装置を提供することができる。
第２に、移動体を確実に表示させるように視点及び視線を設定することにより、仮想空間
上を動き回る移動体を、観察者の興味を減じないように適切に表示することができる画像
処理装置を提供することができる。
第３に、画像に変化を持たせることにより、仮想空間上を動き回る移動体を、観察者の興
味を減じないように適切に表示することができる画像処理装置を提供することができる。
第４に、画面上で所定の入力をするだけで、明るくする部分を選択できる画像表示システ
ムを提供することができる。
第５に、本発明は、複数の魚その他の移動体を画像表示装置に表示させ、これを疑似ペッ
トのように観賞する観賞遊戯装置において、これら複数の移動体のそれぞれについて容易
に説明を表示させることができるようにすることにより、観賞をより楽しく分かり易いも
のにすることができる。
第６に、本発明は、現実性に富んだ画像を表示可能な観賞用画像表示装置を提供すること
ができる。
第７に、画面をなぞった軌跡に従って描画された画像を表示する画像表示システムにおい
て、新たな表現方法を提供することができる。また、観賞用画像表示システムにおいてな
ぞった軌跡に従って移動体を任意の配列に並べさせることを可能とし、遊戯性を付加する
ことができる。
第８に、本発明は、複数の魚その他の移動体を画像表示装置に表示させ、これを疑似ペッ
トのように観賞する観賞遊戯装置において、通常の状態では移動体に自然な動きをさせて
観賞に堪えるようにするとともに、一定モードにおいては複数の移動体に所定の配置をさ
せ、全体で所定の線図（文字、図形等）を示すようにし、観賞の面白味を加えることがで
きる。
第９に、設置スペースを小さくしつつ大画面化が可能な画像表示装置を提供することがで
きる。また、大画面でかつ画像の歪みのない画像表示装置を提供することができる。
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【図面の簡単な説明】
図１は、ＣＲＴ装置とプラズマディスプレイ装置（ＰＤＰ）の設置スペースを比較した説
明図である。
図２は、ＣＲＴ装置とプラズマディスプレイ装置（ＰＤＰ）による画像の歪みを比較した
説明図である。
図３は、本発明の観賞遊戯装置の基本構成を示すブロック図である。
図４は、第１実施形態による画像表示装置の具体的な構造を示す説明図である。
図５は、視点及び視線の設定処理を実行する手順を示すフローチャートである。
図６は、視点位置決定処理を実行する手順を示すフローチャートである。
図７は、視点位置の決定方法に関する説明図である。
図８は、視点位置の決定方法に関する説明図である。
図９は、明瞭化処理による画像を示した説明図である。
図１０は、明瞭化処理を実行する手順を示すフローチャートである。
図１１は、情報出力処理による画像を示した説明図である。
図１２は、情報出力処理を実行する手順を示したフローチャートである。
図１３は、第２実施形態の遊戯装置の外観を示す正面図である。
図１４は、図１３のＡ－Ａ線断面図である。
図１５は、描画処理による画像を示した説明図である。
図１６は、描画処理を実行する手順を示すフローチャートである
図１７は、描画処理の説明図である。
図１８は、所定位置配列処理による画像を示す説明図である。
なお、図中、符号１０は画像処理装置、１１は入力装置、２０は観賞遊戯装置、１３は画
像表示装置、１３１はプラズマディスプレイ装置、１３２はタッチセンサ、２１は観賞遊
戯装置、１３５はブラウン管、１３６はフロントカバー、１３７は枠部材である。

【図１】

【図２】

【図３】
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