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(57)【要約】
【課題】精度が高く、かつ、高速なオブジェクト認識が
可能な画像処理装置、ウェアラブルデバイス、画像処理
プログラム、画像処理方法、オブジェクト認識装置、オ
ブジェクト認識プログラムおよびオブジェクト認識方法
を提供する。
【解決手段】ウェアラブルデバイスを装着したユーザの
視点を取得する視点情報取得部と、特定時点における前
記ウェアラブルデバイスの前方をカメラで撮影した第１
画像を取得するカメラ画像取得部と、前記第１画像のう
ち、前記視点に応じた一部分の領域において認識される
オブジェクトを示すオブジェクト情報を取得するオブジ
ェクト情報取得部と、前記オブジェクト情報に基づいて
、前記オブジェクトの拡大画像を表示させる出力部と、
を備える画像処理装置が提供される。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点を取得する視点情報取得部と、
　特定時点における前記ウェアラブルデバイスの前方をカメラで撮影した第１画像を取得
するカメラ画像取得部と、
　前記第１画像のうち、前記視点に応じた一部分の領域において認識されるオブジェクト
を示すオブジェクト情報を取得するオブジェクト情報取得部と、
　前記オブジェクト情報に基づいて、前記オブジェクトの拡大画像を表示させる出力部と
、を備える画像処理装置。
【請求項２】
　前記ウェアラブルデバイスには、前記ユーザの眼球を追跡するアイトラッキングモジュ
ールが設けられ、
　前記視点情報取得部は、前記アイトラッキングモジュールの出力から前記ユーザの視点
を取得し、
　前記アイトラッキングモジュールの出力から、認識開始を示す所定のユーザ動作を検知
し、該検知に応答して、前記特定時点を設定するよう制御を行う制御部を備える、請求項
１に記載の画像処理装置。
【請求項３】
　前記所定のユーザ動作は、所定時間目を瞑ること、ウィンクを行うこと、または、所定
回の瞬きである、請求項２に記載の画像処理装置。
【請求項４】
　前記カメラ画像取得部は、前記オブジェクト情報に基づいて、前記オブジェクトを撮影
した第２画像を取得し、
　前記出力部は、前記第２画像を用いて前記拡大画像を表示させる、請求項１乃至３のい
ずれかに記載の画像処理装置。
【請求項５】
　前記第２画像は、前記第１画像に比べて、前記オブジェクトにピントが合っている、請
求項４に記載の画像処理装置。
【請求項６】
　前記ウェアラブルデバイスには、前記ユーザの前方に透過型ディスプレイが設けられ、
　前記出力部は、前記透過型ディスプレイに前記オブジェクトの拡大画像を表示させる、
請求項１乃至５のいずれかに記載の画像処理装置。
【請求項７】
　前記出力部は、前記オブジェクトの拡大画像を所定時間表示させた後、前記オブジェク
トの拡大画像を非表示とする、請求項６に記載の画像処理装置。
【請求項８】
　前記オブジェクト情報取得部は、前記ウェアラブルデバイスの位置および前記ウェアラ
ブルデバイスが向いている方角を考慮して認識されるオブジェクトを示すオブジェクト情
報を取得する、請求項１乃至７のいずれかに記載の画像処理装置。
【請求項９】
　前記オブジェクト情報取得部は、前記ウェアラブルデバイスの仰俯角を考慮して認識さ
れるオブジェクトを示すオブジェクト情報を取得する、請求項８に記載の画像処理装置。
【請求項１０】
　前記出力部は、前記オブジェクト情報に基づいて、オブジェクト名を表示させる、請求
項１乃至９のいずれかに記載の画像処理装置。
【請求項１１】
　ユーザによって装着されるウェアラブルデバイスであって、
　前記ユーザの前方を撮影するためのカメラと、
　前記ユーザの眼球を追跡し、前記ユーザの視点を取得するためのアイトラッキングモジ
ュールと、
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　請求項１乃至１０のいずれかに記載の画像処理装置と、
　前記ユーザの前方に設けられ、前記画像処理装置における出力部によって前記オブジェ
クトの拡大画像が表示される透過型ディスプレイと、を備えるウェアラブルデバイス。
【請求項１２】
　ユーザによって装着されるウェアラブルデバイスであって、
　前記ユーザの前方を撮影するためのカメラと、
　前記ユーザの眼球を追跡し、前記ユーザの視点を取得するためのアイトラッキングモジ
ュールと、
　前記ウェアラブルデバイスの位置を取得するためのＧＰＳ受信装置と、
　前記ウェアラブルデバイスが向いている方角を取得するための地磁気センサと、
　請求項８または９に記載の画像処理装置と、
　前記ユーザの前方に設けられ、前記画像処理装置における出力部によって前記オブジェ
クトの拡大画像が表示される透過型ディスプレイと、を備えるウェアラブルデバイス。
【請求項１３】
　コンピュータを、
　ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点を取得する視点情報取得部と、
　特定時点における前記ウェアラブルデバイスの前方をカメラで撮影した第１画像を取得
するカメラ画像取得部と、
　前記第１画像のうち、前記視点に応じた一部分の領域において認識されるオブジェクト
を示すオブジェクト情報を取得するオブジェクト情報取得部と、
　前記オブジェクト情報に基づいて、前記オブジェクトの拡大画像を表示させる出力部と
、として機能させる画像処理プログラム。
【請求項１４】
　ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点を取得し、
　特定時点における前記ウェアラブルデバイスの前方をカメラで撮影した第１画像を取得
し、
　前記第１画像のうち、前記視点に応じた一部分の領域において認識されるオブジェクト
を示すオブジェクト情報を取得し、
　前記オブジェクト情報に基づいて、前記オブジェクトの拡大画像を表示させる、画像処
理方法。
【請求項１５】
　特定時点におけるウェアラブルデバイスの前方を撮影するカメラからのカメラ画像のう
ち、前記ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点に応じた一部分である認識領域に
おいてオブジェクト認識を行って、前記認識領域に含まれるオブジェクトを認識するオブ
ジェクト認識部を備えるオブジェクト認識装置。
【請求項１６】
　前記オブジェクト認識部は、前記ユーザの視点を含む領域を認識領域としてオブジェク
ト認識を行い、その認識領域でオブジェクトを認識できない場合、前記認識領域をより狭
くしてオブジェクト認識を行う、請求項１５に記載のオブジェクト認識装置。
【請求項１７】
　前記オブジェクト認識部は、前記認識領域を狭くした結果、前記認識領域の大きさが所
定値以下であれば、オブジェクト認識に失敗したと判断する、請求項１６に記載のオブジ
ェクト認識装置。
【請求項１８】
　前記ウェアラブルデバイスの位置および、前記ウェアラブルデバイスが向いている方角
をデバイス情報として受信するデバイス情報受信部と、
　前記デバイス情報に基づいてオブジェクトの候補を取得するオブジェクト候補取得部と
、を備え、
　前記オブジェクト認識部は、前記認識領域内に、前記オブジェクトの候補があるか否か
を判定することによって、オブジェクト認識を行う、請求項１５乃至１７のいずれかに記
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載のオブジェクト認識装置。
【請求項１９】
　コンピュータを、特定時点におけるウェアラブルデバイスの前方を撮影するカメラから
のカメラ画像のうち、前記ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点に応じた一部分
である認識領域においてオブジェクト認識を行って、前記認識領域に含まれるオブジェク
トを認識するオブジェクト認識部として機能させるオブジェクト認識プログラム。
【請求項２０】
　特定時点におけるウェアラブルデバイスの前方を撮影するカメラからのカメラ画像のう
ち、前記ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点に応じた一部分である認識領域に
おいてオブジェクト認識を行って、前記認識領域に含まれるオブジェクトを認識するオブ
ジェクト認識方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、画像処理装置、ウェアラブルデバイス、画像処理プログラム、画像処理方法
、オブジェクト認識装置、オブジェクト認識プログラムおよびオブジェクト認識方法に関
する。
【背景技術】
【０００２】
　目の前の景色を画面上に表示するとともに、看板の文字などを認識して重ねて表示する
ソフトウェアが知られている（非特許文献１）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【非特許文献１】https://ja.wikipedia.org/wiki/%E3%82%BB%E3%82%AB%E3%82%A4%E3%82%
AB%E3%83%A1%E3%83%A9
【特許文献１】特開２０１７－１９４８６０号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　上述したソフトウェアは認識の精度や速度が必ずしも十分とは言えない。
【０００５】
　本発明はこのような問題点に鑑みてなされたものであり、本発明の課題は、精度が高く
、かつ、高速なオブジェクト認識が可能な画像処理装置、ウェアラブルデバイス、画像処
理プログラム、画像処理方法、オブジェクト認識装置、オブジェクト認識プログラムおよ
びオブジェクト認識方法を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明の一態様によれば、ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点を取得する視
点情報取得部と、特定時点における前記ウェアラブルデバイスの前方をカメラで撮影した
第１画像を取得するカメラ画像取得部と、前記第１画像のうち、前記視点に応じた一部分
の領域において認識されるオブジェクトを示すオブジェクト情報を取得するオブジェクト
情報取得部と、前記オブジェクト情報に基づいて、前記オブジェクトの拡大画像を表示さ
せる出力部と、を備える画像処理装置が提供される。
【０００７】
　前記ウェアラブルデバイスには、前記ユーザの眼球を追跡するアイトラッキングモジュ
ールが設けられ、前記視点情報取得部は、前記アイトラッキングモジュールの出力から前
記ユーザの視点を取得し、前記アイトラッキングモジュールの出力から、認識開始を示す
所定のユーザ動作を検知し、該検知に応答して、前記特定時点を設定するよう制御を行う
制御部を備えるのが望ましい。
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【０００８】
　前記所定のユーザ動作は、所定時間目を瞑ること、ウィンクを行うこと、または、所定
回の瞬きであるのが望ましい。
【０００９】
　前記カメラ画像取得部は、前記オブジェクト情報に基づいて、前記オブジェクトを撮影
した第２画像を取得し、前記出力部は、前記第２画像を用いて前記拡大画像を表示させる
のが望ましい。
【００１０】
　前記第２画像は、前記第１画像に比べて、前記オブジェクトにピントが合っているのが
望ましい。
【００１１】
　前記ウェアラブルデバイスには、前記ユーザの前方に透過型ディスプレイが設けられ、
前記出力部は、前記透過型ディスプレイに前記オブジェクトの拡大画像を表示させるのが
望ましい。
【００１２】
　前記出力部は、前記オブジェクトの拡大画像を所定時間表示させた後、前記オブジェク
トの拡大画像を非表示とするのが望ましい。
【００１３】
　前記オブジェクト情報取得部は、前記ウェアラブルデバイスの位置および前記ウェアラ
ブルデバイスが向いている方角を考慮して認識されるオブジェクトを示すオブジェクト情
報を取得するのが望ましい。
【００１４】
　前記オブジェクト情報取得部は、前記ウェアラブルデバイスの仰俯角を考慮して認識さ
れるオブジェクトを示すオブジェクト情報を取得するのが望ましい。
【００１５】
　前記出力部は、前記オブジェクト情報に基づいて、オブジェクト名を表示させるのが望
ましい。
【００１６】
　本発明の別の態様によれば、ユーザによって装着されるウェアラブルデバイスであって
、前記ユーザの前方を撮影するためのカメラと、前記ユーザの眼球を追跡し、前記ユーザ
の視点を取得するためのアイトラッキングモジュールと、上記画像処理装置と、前記ユー
ザの前方に設けられ、前記画像処理装置における出力部によって前記オブジェクトの拡大
画像が表示される透過型ディスプレイと、を備えるウェアラブルデバイスが提供される。
【００１７】
　本発明の別の態様によれば、ユーザによって装着されるウェアラブルデバイスであって
、前記ユーザの前方を撮影するためのカメラと、前記ユーザの眼球を追跡し、前記ユーザ
の視点を取得するためのアイトラッキングモジュールと、前記ウェアラブルデバイスの位
置を取得するためのＧＰＳ受信装置と、前記ウェアラブルデバイスが向いている方角を取
得するための地磁気センサと、上記画像処理装置と、前記ユーザの前方に設けられ、前記
画像処理装置における出力部によって前記オブジェクトの拡大画像が表示される透過型デ
ィスプレイと、を備えるウェアラブルデバイスが提供される。
【００１８】
　本発明の別の態様によれば、コンピュータを、ウェアラブルデバイスを装着したユーザ
の視点を取得する視点情報取得部と、特定時点における前記ウェアラブルデバイスの前方
をカメラで撮影した第１画像を取得するカメラ画像取得部と、前記第１画像のうち、前記
視点に応じた一部分の領域において認識されるオブジェクトを示すオブジェクト情報を取
得するオブジェクト情報取得部と、前記オブジェクト情報に基づいて、前記オブジェクト
の拡大画像を表示させる出力部と、として機能させる画像処理プログラムが提供される。
【００１９】
　本発明の別の態様によれば、ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点を取得し、
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特定時点における前記ウェアラブルデバイスの前方をカメラで撮影した第１画像を取得し
、前記第１画像のうち、前記視点に応じた一部分の領域において認識されるオブジェクト
を示すオブジェクト情報を取得し、前記オブジェクト情報に基づいて、前記オブジェクト
の拡大画像を表示させる、画像処理方法が提供される。
【００２０】
　本発明の別の態様によれば、特定時点におけるウェアラブルデバイスの前方を撮影する
カメラからのカメラ画像のうち、前記ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点に応
じた一部分である認識領域においてオブジェクト認識を行って、前記認識領域に含まれる
オブジェクトを認識するオブジェクト認識部を備えるオブジェクト認識装置が提供される
。
【００２１】
　前記オブジェクト認識部は、前記ユーザの視点を含む領域を認識領域としてオブジェク
ト認識を行い、その認識領域でオブジェクトを認識できない場合、前記認識領域をより狭
くしてオブジェクト認識を行うのが望ましい。
【００２２】
　前記オブジェクト認識部は、前記認識領域を狭くした結果、前記認識領域の大きさが所
定値以下であれば、オブジェクト認識に失敗したと判断するのが望ましい。
【００２３】
　前記ウェアラブルデバイスの位置および、前記ウェアラブルデバイスが向いている方角
をデバイス情報として受信するデバイス情報受信部と、前記デバイス情報に基づいてオブ
ジェクトの候補を取得するオブジェクト候補取得部と、を備え、前記オブジェクト認識部
は、前記認識領域内に、前記オブジェクトの候補があるか否かを判定することによって、
オブジェクト認識を行うのが望ましい。
【００２４】
　本発明の別の態様によれば、コンピュータを、特定時点におけるウェアラブルデバイス
の前方を撮影するカメラからのカメラ画像のうち、前記ウェアラブルデバイスを装着した
ユーザの視点に応じた一部分である認識領域においてオブジェクト認識を行って、前記認
識領域に含まれるオブジェクトを認識するオブジェクト認識部として機能させるオブジェ
クト認識プログラムが提供される。
【００２５】
　本発明の別の態様によれば、特定時点におけるウェアラブルデバイスの前方を撮影する
カメラからのカメラ画像のうち、前記ウェアラブルデバイスを装着したユーザの視点に応
じた一部分である認識領域においてオブジェクト認識を行って、前記認識領域に含まれる
オブジェクトを認識するオブジェクト認識方法が提供される。
【発明の効果】
【００２６】
　高精度かつ高速にオブジェクトを認識できる。
【図面の簡単な説明】
【００２７】
【図１】第１の実施形態に係るウェアラブルデバイス１００の概略斜視図。
【図２Ａ】カメラ画像を模式的に示す図。
【図２Ｂ】視点が左方向にある場合の処理を説明する図。
【図２Ｃ】視点が右方向にある場合の処理を説明する図。
【図３】第１の実施形態に係るオブジェクト認識システムの概略構成を示す機能ブロック
図。
【図４】第１の実施形態に係るオブジェクト認識システムの処理動作の一例を示すシーケ
ンス図。
【図５】第１の実施形態におけるオブジェクト認識処理の処理動作の一例を示すフローチ
ャート。
【図６】認識領域の初期値を模式的に示す図。
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【図７】距離ｒ１を説明する図。
【図８】狭めた認識領域を模式的に示す図。
【図９Ａ】第２の実施形態に係るウェアラブルデバイス１０１の概略斜視図。
【図９Ｂ】第２の実施形態に係るオブジェクト認識システムの概略構成を示す機能ブロッ
ク図。
【図１０】オブジェクトデータベース２７の構造の一例を示す図。
【図１１】第２の実施形態に係るオブジェクト認識システムの処理動作の一例を示すシー
ケンス図。
【図１２】第２の実施形態におけるオブジェクト認識処理の処理動作の一例を示すフロー
チャート。
【図１３Ａ】図１１のステップＳ２で取得されるカメラ画像を模式的に示す図。
【図１３Ｂ】透過型ディスプレイ５に表示される画像を模式的に示す図。
【発明を実施するための形態】
【００２８】
　以下、本発明に係る実施形態について、図面を参照しながら具体的に説明する。
【００２９】
　（第１の実施形態）
　図１は、第１の実施形態に係るウェアラブルデバイス１００の概略斜視図である。第１
の実施形態は、このウェアラブルデバイス１００を装着したユーザが見ている部分を拡大
して表示するものである。
【００３０】
　ウェアラブルデバイス１００は、眼鏡型の枠体１と、カメラ２と、アイトラッキングモ
ジュール３と、画像処理部４と、透過型ディスプレイ５と、通信モジュール６とを備えて
いる。枠体１以外の各部は図示しない充電式バッテリによって駆動される。
【００３１】
　カメラ２は枠体１の前面に取り付けられ、ウェアラブルデバイス１００を顔に装着した
ユーザの前方（視線と同じ向き）を撮影する。カメラ２から出力されるカメラ画像は画像
処理部４に供給される。なお、撮影するタイミング、ピント、拡大率などは画像処理部４
の制御部４５（後述）によって制御される。
【００３２】
　アイトラッキングモジュール３はユーザの眼を向くよう枠体１に取り付けられる。そし
て、アイトラッキングモジュール３はユーザの眼球を追跡することで、ユーザの視点を特
定する。アイトラッキングモジュール３から出力される視点情報は画像処理部４に供給さ
れる。
【００３３】
　画像処理部４は枠体１の内部に配置され、カメラ画像および視点情報を用いてユーザの
前方にて認識されるオブジェクトの情報を出力する。画像処理部４の詳細は後述する。
【００３４】
　透過型ディスプレイ５（いわゆる「シースルーディスプレイ」）は眼鏡のレンズに当た
る部分に配置される。透過型ディスプレイ５は画像処理部４からの制御に応じてオブジェ
クトを拡大表示する。なお、透過型ディスプレイ５には、カメラ画像が表示されなくてよ
い。
　通信モジュール６は後述するサーバ２００との間で種々のデータ送受を行う。
【００３５】
　本実施形態は、ユーザの前方を撮影したカメラ画像からオブジェクトを認識して拡大表
示するものである。以下、本実施形態におけるオブジェクト認識の概要を説明する。
【００３６】
　図２Ａは、カメラ画像を模式的に示す図である。この例では、カメラ画像の左側に看板
９１があり、右側にポスター９２があるものとする。看板９１は「９時オープン」の文字
を含み、ポスター９２は「禁煙」の文字を含んでいる。ここで、カメラ画像全体に対して
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オブジェクト認識を行って文字を認識し、看板９１の文字を拡大表示し、同時に、ポスタ
ー９２の文字を拡大表示することも考えられる。
【００３７】
　しかしながら、カメラ画像全体に対してオブジェクト認識を行う場合、認識対象の範囲
が広すぎて処理負荷が大きく、処理速度が実用的でないことがある。かといって、処理速
度を上げようとすると認識精度が低下してしまう。
【００３８】
　そこで、本実施形態では、カメラ画像における、ユーザの視点に応じた一部分の領域に
対してのみ、オブジェクト認識を行う。例えば、ユーザの視点が左方向であれば、図２Ｂ
に示すように、左側の看板９１のみが認識され、透過型ディスプレイ５に拡大される。一
方、ユーザの視点が右方向であれば、図２Ｃに示すように、右側のポスター９２のみが認
識され、透過型ディスプレイ５に拡大表示される。なお、図２Ｂおよび図２Ｃにおいて、
破線は透過型ディスプレイ５を透過してユーザに直接見えることを示しており、実線は透
過型ディスプレイ５に表示されることを示している。
【００３９】
　このように、オブジェクト認識の領域を狭くすることで、認識精度を低下させることな
く、処理速度が向上する。以下、詳細に説明する。
【００４０】
　図３は、第１の実施形態に係るオブジェクト認識システムの概略構成を示す機能ブロッ
ク図である。オブジェクト認識システムは、上述したウェアラブルデバイス１００と、サ
ーバ２００（オブジェクト認識装置）とから構成される。ウェアラブルデバイス１００は
、例えば３Ｇ回線、４Ｇ回線あるいはＷｉＦｉ（登録商標）により、サーバ２００と通信
可能である。
【００４１】
　ウェアラブルデバイス１００の画像処理部４は、カメラ画像取得部４１と、視点情報取
得部４２と、オブジェクト情報取得部４３と、出力部４４と、制御部４５とを有する。こ
れら各機能部の一部または全部は、ハードウェア回路で実装されてもよい。あるいは、ウ
ェアラブルデバイス１００のＣＰＵが所定のプログラムを実行することでこれら各機能部
の一部または全部が実現されてもよい。
【００４２】
　カメラ画像取得部４１はカメラ２と接続されている。そして、カメラ画像取得部４１は
カメラ２から出力されるカメラ画像を取得し、通信モジュール６を介してサーバ２００に
送信する。
【００４３】
　視点情報取得部４２はアイトラッキングモジュール３と接続されている。そして、視点
情報取得部４２はアイトラッキングモジュール３から出力される視点情報を取得し、通信
モジュール６を介してサーバ２００に送信する。視点情報はカメラ画像におけるどの部分
に視点があるかを示す。具体的には、視点情報は、カメラ画像における特定の１または複
数画素を示してもよいし、カメラ画像を複数領域に分割したうちの１つの領域を示してい
てもよい。
【００４４】
　オブジェクト情報取得部４３は、カメラ画像のうち、ユーザの視点に応じた領域を含む
一部分の領域において認識されるオブジェクトを示すオブジェクト情報を通信モジュール
６を介してサーバ２００から取得する。
【００４５】
　出力部４４はオブジェクト情報が示すオブジェクトの拡大画像を透過型ディスプレイ５
に表示させる。
【００４６】
　制御部４５はウェアラブルデバイス１００の全体を制御する。
【００４７】
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　サーバ２００はウェアラブルデバイス１００との間で種々のデータ送受を行う通信モジ
ュール２０を有する。また、サーバ２００は、カメラ画像受信部２１と、視点情報受信部
２２と、認識領域設定部２３と、オブジェクト認識部２４と、オブジェクト情報送信部２
５とを有する。これら各機能部の一部または全部は、ハードウェア回路で実装されてもよ
い。あるいは、サーバ２００のＣＰＵが所定のプログラムを実行することでこれら各機能
部の一部または全部が実現されてもよい。
【００４８】
　カメラ画像受信部２１および視点情報受信部２２は、ウェアラブルデバイス１００から
通信モジュール２０を介して、それぞれカメラ画像および視点情報を受信する。
【００４９】
　認識領域設定部２３は、視点情報に基づき、カメラ画像の認識領域を設定する。認識領
域は、カメラ画像の一部分であって、オブジェクト認識部２４によるオブジェクト認識の
対象となる領域である。
【００５０】
　オブジェクト認識部２４は、カメラ画像のうち、認識領域設定部２３によって設定され
た認識領域のみにおいてオブジェクト認識を実行する。オブジェクト認識の手法に特に制
限はないが、例えばディープラーニングを適用した人工知能を利用することができる。
【００５１】
　オブジェクト情報送信部２５は、認識されたオブジェクトを示すオブジェクト情報を、
通信モジュール２０を介してウェアラブルデバイス１００に送信する。オブジェクト情報
は、認識されたオブジェクトのカメラ画像における位置を示してもよいし、認識されたオ
ブジェクトが何であるかを示してもよい。
【００５２】
　図４は、第１の実施形態に係るオブジェクト認識システムの処理動作の一例を示すシー
ケンス図である。
【００５３】
　ユーザはオブジェクト認識処理を開始させるためのトリガ動作をウェアラブルデバイス
１００に対して行う。トリガ動作は任意であるが、例えば所定時間目を瞑る、ウィンクを
行う、所定回瞬きをする、などアイトラッキングモジュール３で検知できる予め定めた動
作であるのが望ましい。制御部４５は、アイトラッキングモジュール３の出力からトリガ
動作を検知すると（ステップＳ１のＹＥＳ）、以下に述べるようにカメラ画像からオブジ
ェクト情報を取得するよう制御する。
【００５４】
　制御部４５は、トリガ動作が検知された時点（多少のタイムラグは構わない）で、カメ
ラ画像を取得するようカメラ画像取得部４１を制御するとともに、ユーザの視点を示す視
線情報を取得するよう視点情報取得部４２を制御する（ステップＳ２）。取得されたカメ
ラ画像および視点情報は、通信モジュール６を介してサーバ２００に送信される（ステッ
プＳ３）。
【００５５】
　サーバ２００のカメラ画像受信部２１および視点情報受信部２２は、通信モジュール２
０を介して、ウェアラブルデバイス１００からのカメラ画像および視点情報をそれぞれ受
信する（ステップＳ１１）。そして、認識領域設定部２３およびオブジェクト認識部２４
は、視点情報を利用し、カメラ画像における一部分のみの領域においてオブジェクト認識
を行う。（ステップＳ１２）。その詳細は図５を用いて後述する。オブジェクト情報送信
部２５はオブジェクトを示すオブジェクト情報をウェアラブルデバイス１００に送信する
（ステップＳ１３）。
【００５６】
　ウェアラブルデバイス１００のオブジェクト情報取得部４３はサーバ２００からオブジ
ェクト情報を受信する（ステップＳ４）。そして、出力部４４は、オブジェクト情報に基
づいて、オブジェクトの拡大画像を透過型ディスプレイ５に表示させる（ステップＳ５）
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。
【００５７】
　透過型ディスプレイ５における拡大画像の表示位置は、オブジェクトの位置から少し外
れた近傍とするのが望ましい。このようにすれば、ユーザは、透過型ディスプレイ５を介
してオブジェクトが見つつ、透過型ディスプレイ５に表示された拡大画像を見ることがで
きる。一例として、カメラ画像において、水平方向における左側、垂直方向における中央
付近にオブジェクトが認識された場合、透過型ディスプレイ５の水平方向における左側、
垂直方向における中央より下に拡大画像が表示される。
【００５８】
　なお、出力部４４は、ユーザから特段の指示がない限り拡大画像を表示したままにして
おいてもよいが、一定時間表示させた後に自動的に非表示とするのが望ましい。
【００５９】
　図２Ａに示した例において、例えば視点が右方向であれば図４のステップＳ５において
右側のポスター９２の拡大画像が透過型ディスプレイ５に表示されるが、左側の看板９１
の拡大画像は表示されない（図２Ｃ参照）。一方、視点が左方向であれば図４のステップ
Ｓ５において左側の看板９１の拡大画像が透過型ディスプレイ５に表示されるが、右側の
ポスター９２の拡大画像は表示されない（図２Ｂ参照）。
【００６０】
　ステップＳ５において、出力部４４はオブジェクトをカメラ２で再撮影して得られるカ
メラ画像の少なくとも一部を拡大画像として表示させてもよい。具体的には、制御部４５
は、ステップＳ２でカメラ画像を取得したときよりもカメラ２の拡大率を高くし、オブジ
ェクト（より具体的には、オブジェクト情報が示す位置）が中心となるよう再撮影を行う
。この際、制御部４５は、ステップＳ２でカメラ画像を取得したときよりも、オブジェク
トにピントが合うようにカメラ２を設定するのがさらに望ましい。
【００６１】
　なお、出力部４４は、ステップＳ２で取得されたカメラ画像のうち、オブジェクト情報
によって示される部分を拡大処理したものを拡大画像として表示させてもよい。しかし、
拡大処理に比べ、再撮影の方がより高画質な拡大画像を表示させることができるし、ピン
トを合わせることも容易である。
【００６２】
　続いて、図４のステップＳ１２に示すオブジェクト認識処理について詳しく説明する。
図５は、第１の実施形態におけるオブジェクト認識処理の処理動作の一例を示すフローチ
ャートである。
【００６３】
　認識領域設定部２３は視点情報に基づいて認識領域の初期値を設定する（ステップＳ２
１）。図６は、認識領域の初期値を模式的に示す図である。図示のように、認識領域設定
部２３はカメラ画像における視点を含む予め定めた大きさのエリアを認識領域の初期値と
する。認識領域は、例えば視点を中心とし、カメラ画像を縮小した（あるいはカメラ画像
と長手方向が一致する）長方形である。
【００６４】
　続いて、オブジェクト認識部２４は設定された認識領域内でオブジェクト認識を行う（
ステップＳ２２）。認識領域内でオブジェクトが認識された場合（ステップＳ２３のＹＥ
Ｓ）、認識されたオブジェクトと視点との距離ｒ１を算出する（ステップＳ２４、図７参
照）。なお、距離ｒ１は、オブジェクトの中心から視点との距離でもよいし、オブジェク
トのうち最も近い位置と視点との距離であってもよい。
【００６５】
　そして、距離ｒ１が所定の閾値ＴＨ１以下であれば（ステップＳ２５のＹＥＳ）、オブ
ジェクト認識部２４はオブジェクト認識に成功したと判断する。
【００６６】
　一方、距離ｒ１が閾値ＴＨ１より大きい場合、視点から離れすぎていると考えられるた
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め、ステップＳ２３で認識されたオブジェクトを採用しない。そして、認識領域設定部２
３は認識領域を狭めることとする（ステップＳ２６）。また、ステップＳ２３において、
オブジェクトが認識されなかった場合（ステップＳ２３のＮＯ）も、認識領域設定部２３
は認識領域を狭める（ステップＳ２６）。
【００６７】
　図８は、狭めた認識領域を模式的に示す図である。図示のように、認識領域設定部２３
は、視点を中心としたまま所定量だけ長方形を小さくして、新たな認識領域とする。その
結果、認識領域の大きさが所定の閾値ＴＨ２以下となった場合（ステップＳ２７のＹＥＳ
）、オブジェクト認識部２４はオブジェクト認識に失敗したと判断する。認識領域が小さ
すぎる場合、小さなオブジェクトを見つけるのが困難であるためである。なお、認識領域
の大きさは、例えば長方形の長辺あるいは短辺の長さを基準にしてもよいし、面積を基準
にしてもよい。
【００６８】
　認識領域の大きさが所定の閾値ＴＨ２より大きければ（ステップＳ２７のＮＯ）、オブ
ジェクト認識部２４は新たな認識領域内でオブジェクト認識を行う（ステップＳ２２）。
以上の処理を認識成功あるいは認識失敗と判断されるまで行う。
【００６９】
　このようにして認識されたオブジェクト（および／または、カメラ画像におけるオブジ
ェクトの位置）を示すオブジェクト情報がウェアラブルデバイス１００に送信される（図
４のステップＳ１３）。
【００７０】
　このように、第１の実施形態では、カメラ画像の全体に対してオブジェクト認識を行う
のではなく、視点に応じた一部分に対してのみオブジェクト認識を行う。これにより、オ
ブジェクト認識の領域が狭くなるため、認識精度を低下させることなく、処理速度が向上
する。また、カメラ画像の一部分に対してオブジェクト認識を行うため、オブジェクトが
小さくても認識可能となる。さらに、視点が向いていない位置にあるオブジェクトの拡大
表示は行わないため、不要な情報がなく、透過型ディスプレイ５の表示がすっきりする。
【００７１】
　なお、図３に示すシステム構成は例示にすぎず、ウェアラブルデバイス１００の機能の
一部をサーバ２００が行ってもよいし、サーバ２００の機能の一部または全部をウェアラ
ブルデバイス１００が行ってもよい。具体例として、認識領域設定部２３をウェアラブル
デバイス１００内に設け、認識領域の初期値をウェアラブルデバイス１００からサーバ２
００に送信してもよい。
【００７２】
　別の例として、認識領域設定部２３に加え、オブジェクト認識部２４もウェアラブルデ
バイス１００内に設けてもよい。この構成によれば、処理性能に優れるサーバ２００での
オブジェクト認識と比較すると認識精度や認識速度が多少犠牲になる可能性もあるが、通
信機能が不要となり、ウェアラブルデバイス１００単体で一連の処理が可能となる。また
、ウェアラブルデバイス１００でもサーバ２００でもオブジェクト認識を行えるようにし
、通信可能な環境下ではサーバ２００でオブジェクト認識を行い、通信不能な環境下では
ウェアラブルデバイス１００でオブジェクト認識を行うようにしてもよい。
【００７３】
 なお、認識対象となるオブジェクトは文字に限られない。
【００７４】
　（第２の実施形態）
　以下に説明する第２の実施形態は、オブジェクト認識の精度を向上すべく、ＧＰＳなど
を用いるものである。以下、第１の実施形態との相違点を中心に説明する。
【００７５】
　図９Ａは、第２の実施形態に係るウェアラブルデバイス１０１の概略斜視図である。ま
た、図９Ｂは、第２の実施形態に係るオブジェクト認識システムの概略構成を示す機能ブ
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ロック図である。ウェアラブルデバイス１０１は、さらにＧＰＳ受信装置７と、地磁気セ
ンサ８と、加速度センサ９とを備えており、これらは画像処理部４に接続されている。
【００７６】
　ＧＰＳ受信装置７は枠体１の内部に配置され、ＧＰＳ衛星からの信号に基づいてウェア
ラブルデバイス１０１の位置を取得する。ＧＰＳ受信装置７から出力される、ウェアラブ
ルデバイス１０１の位置を示す位置情報は画像処理部４に供給される。位置情報は、例え
ば緯度および経度で表される。
【００７７】
　地磁気センサ８は枠体１の内部に配置され、地球の磁力を検知してウェアラブルデバイ
ス１０１が向いている方角を取得する。地磁気センサ８は、自身が取得する方角と、ユー
ザが向いている方向とが一致するよう配置されるのが望ましい。地磁気センサ８から出力
される、ウェアラブルデバイス１０１が向いている方角を示す方角情報は画像処理部４に
供給される。方角情報は、例えば東西南北の４方角のいずれであるかを示してもよいし、
北東・南東・南西・北西を加えた８方角のいずれであるかを示してもよいし、より細かく
てもよい。
【００７８】
　加速度センサ９は枠体１の内部に配置され、重力加速度を検知してウェアラブルデバイ
ス１０１の水平方向に対する上下方向の角度（すなわち仰俯角）を取得する。加速度セン
サ９から出力される、ウェアラブルデバイス１０１の鉛直方向の仰俯角を示す仰俯角情報
は画像処理部４に出力される。仰俯角情報は、例えば水平方向を０度とし、上向きを正の
角度、下向きを負の角度として表される。
【００７９】
　また、図９Ｂに示すように、本実施形態の画像処理部４はデバイス情報取得部４６をさ
らに有する。デバイス情報取得部４６は、ＧＰＳ受信装置７、地磁気センサ８および加速
度センサ９と接続されており、位置情報、方角情報および仰俯角情報をそれぞれから取得
する。なお、以下では、位置情報、方角情報および仰俯角情報を総称してデバイス情報と
呼ぶ。このデバイス情報は通信モジュール６を介してサーバ２００に送信される。
【００８０】
　一方、本実施形態のサーバ２０１は、デバイス情報受信部２６と、オブジェクトデータ
ベース２７と、オブジェクト候補取得部２８とをさらに有する。
【００８１】
　デバイス情報受信部２６はウェアラブルデバイス１００から通信モジュール２０を介し
てデバイス情報を受信する。
【００８２】
　オブジェクトデータベース２７は、オブジェクトと、デバイス情報との関係を記憶して
いる。
【００８３】
　図１０は、オブジェクトデータベース２７の構造の一例を示す図である。図示のように
、デバイス情報（位置、方角および仰俯角）と、オブジェクトとの関係が記憶されている
。これは、各位置から各方角および各仰俯角で見たときに、そのオブジェクトが見えるこ
とを意味している。同図の例では、ウェアラブルデバイス１０１の位置がＡであり、ウェ
アラブルデバイス１０１が向いている方角が北西であり、仰俯角が０度であればＴタワー
が見えることを意味している。
【００８４】
　さらに、オブジェクトデータベース２７には、オブジェクト名に加えて、オブジェクト
画像が関連付けられている。オブジェクト画像は当該オブジェクトを正面から見た画像、
右から見た画像、左から見た画像など、複数用意されているのが望ましい。
【００８５】
　なお、図１０には少数のオブジェクトのみを示しているが、実際には多数ある。特定の
位置、方角および仰俯角に複数のオブジェクトが関連付けられることもある。
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【００８６】
　図９Ｂに戻り、オブジェクト候補取得部２８は、デバイス情報に基づき、オブジェクト
データベース２７を参照して、オブジェクト候補を取得する。オブジェクト候補は、カメ
ラ画像に含まれている可能性が高いオブジェクトである。具体的には、オブジェクト候補
取得部２８は、デバイス情報と一致する、あるいは、近いオブジェクト（オブジェクト名
およびオブジェクト画像）を取得する。例として、デバイス情報受信部２６が受信した位
置がＢ、方角が北、仰俯角が０度であった場合、図１０を参照して、オブジェクトＲ，Ｓ
が取得される。
【００８７】
　取得されたオブジェクト候補はオブジェクト認識部２４で用いられる。本実施形態にお
けるオブジェクト認識の手順は図１３を用いて後述する。また、オブジェクト情報送信部
２５は、オブジェクト情報として、第１の実施形態と同様、認識されたオブジェクトのカ
メラ画像における位置を示してもよいし、認識されたオブジェクトが何であるか（オブジ
ェクト名）を示してもよいし、オブジェクトデータベース２７におけるオブジェクト画像
を含んでいてもよい。
【００８８】
　図１１は、第２の実施形態に係るオブジェクト認識システムの処理動作の一例を示すシ
ーケンス図である。カメラ画像および視点情報に加え、ウェアラブルデバイス１０２がデ
バイス情報を取得し、サーバ２０１に送信する点（ステップＳ２’～Ｓ４’）を除き、図
４と同じである。
【００８９】
　図１２は、第２の実施形態におけるオブジェクト認識処理の処理動作の一例を示すフロ
ーチャートである。まず、オブジェクト候補取得部２８はデバイス情報に基づいて１また
は複数のオブジェクト候補を取得する（ステップＳ２０）。ここでは、オブジェクトＲ，
Ｓ，Ｔが取得されたものとする。
【００９０】
　次に、第１の実施形態と同様、認識領域設定部２３は視点情報に基づいて認識領域の初
期値を設定する（ステップＳ２１）。
【００９１】
　続いて、オブジェクト認識部２４は設定された認識領域内でオブジェクト認識を行う（
ステップＳ２２）。本実施形態のオブジェクト認識は、例えばパターンマッチングにより
、オブジェクト候補が認識領域内に存在するか否かを判定する。本例では、認識領域内に
オブジェクトＲ，Ｓのいずれかと一致するか否かが判定される。予め取得したオブジェク
ト候補とのパターンマッチングを行うことで、処理時間を短縮できる。
【００９２】
　認識領域内でオブジェクトが認識された場合（ステップＳ２３のＹＥＳ）、すなわち、
オブジェクト候補のいずれかと一致した場合、ステップＳ２４に進む。一方、認識領域内
でオブジェクトが認識されなかった場合（ステップＳ２３のＮＯ）、すなわち、オブジェ
クト候補のいずれとも一致しない場合、ステップＳ２６に進む。以降は第１の実施形態で
説明したとおりである。このようにして認識されたオブジェクトを示すオブジェクト情報
がウェアラブルデバイス１００に送信される（図１１のステップＳ１３）。
【００９３】
　図１３Ａは、図１１のステップＳ２で取得されるカメラ画像を模式的に示す図である。
この例では、カメラ画像の右側にＦ山９３があり、左側にＴタワー９４がある。そして、
図１１のステップＳ２’で取得されるデバイス情報は、位置：Ａ、方角：北西、仰俯角０
であったとする。また、ステップＳ２’で取得される視点情報はカメラ画像の右側を示し
ていたとする。
【００９４】
　上記デバイス情報によれば、図１０のオブジェクトデータベース２７を参照して、Ｆ山
およびＴタワーがオブジェクト候補となる（図１２のステップＳ２０）。そして、視点情
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トとして認識される。
【００９５】
　図１３Ｂは、透過型ディスプレイ５に表示される画像を模式的に示す図である。図示の
ように、Ｆ山の拡大画像９５が表示される。この拡大画像９５は第１と実施形態と同様に
生成されたものでもよいし、オブジェクトデータベース２７における画像であってもよい
。また、出力部４４は拡大画像９５に加えてオブジェクト名９６を表示させてもよい。
【００９６】
　このように、第２の実施形態では、デバイス情報も利用する。デバイス情報に基づいて
オブジェクトの候補を取得できるため、より高精度にオブジェクトを認識できるし、処理
時間も短縮できる。
【００９７】
　なお、オブジェクト候補を取得するためのデバイス情報として、少なくとも位置情報お
よび方角情報を含んでいればよい。また、デバイス情報が他の情報を含んでいてもよい。
【００９８】
　上述した実施形態は、本発明が属する技術分野における通常の知識を有する者が本発明
を実施できることを目的として記載されたものである。上記実施形態の種々の変形例は、
当業者であれば当然になしうることであり、本発明の技術的思想は他の実施形態にも適用
しうることである。したがって、本発明は、記載された実施形態に限定されることはなく
、特許請求の範囲によって定義される技術的思想に従った最も広い範囲とすべきである。
【符号の説明】
【００９９】
１００，１０１　ウェアラブルデバイス
１　枠体
２　カメラ
３　アイトラッキングモジュール
４　画像処理部
４１　カメラ画像取得部
４２　視点情報取得部
４３　オブジェクト情報取得部
４４　出力部
４５　制御部
４６　デバイス情報取得部
５　透過型ディスプレイ
６　通信モジュール
７　ＧＰＳ受信装置
８　地磁気センサ
９　加速度センサ
２００，２０１　サーバ
２０　通信モジュール
２１　カメラ画像受信部
２２　視点情報受信部
２３　認識領域設定部
２４　オブジェクト認識部
２５　オブジェクト情報送信部
２６　デバイス情報受信部
２７　オブジェクトデータベース
２８　オブジェクト候補取得部
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