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(57) Zusammenfassung: Diese Informationsverarbeitungs-
vorrichtung (200) umfasst Folgendes: eine Steuervorrich-
tung (220), die bestimmt, ob sich ein erstes Endgeréat
(100a) in einer ersten Position in einem realen Raum befin-
det oder nicht, die auf der Grundlage der Bestimmung, dass
sich das erste Endgerat (100a) in der ersten Position befin-
det, das erste Endgerat (100a) so steuert, dass es mit der
Uberlagerung eines virtuellen Objekts gemaR der ersten
Position in dem realen Raum beginnt, die bestimmt, ob das
zweite Endgerat (100b), das sich von dem ersten Endgeréat
(100a) unterscheidet, sich in der ersten Position befindet
oder nicht, und das zweite Endgerat (100b) auf der Grund-
lage der Bestimmung steuert, dass sich das zweite Endgerat
(100b) in der ersten Position befindet, um mit der Uberlage-
rung des virtuellen Objekts auf dem realen Raum zu begin-
nen. Die Steuervorrichtung (220) fiihrt den Start einer ersten
Operation des virtuellen Objekts durch das erste Endgerat
(100a) und den Start einer zweiten Operation des virtuellen
Objekts durch das zweite Endgerat (100b) unterschiedlich
aus, und zwar in Bezug auf mindestens eines der beiden
Elemente Anzeigestartzeitpunkt und Anzeigestartposition
des virtuellen Objekts, und synchronisiert das Ende der ers-
ten Operation und das Ende der zweiten Operation.

E1 V1 Al ‘\q‘\ 100a V3 100a
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Beschreibung
Gebiet

[0001] Die vorliegende Offenbarung betrifft eine
Informationsverarbeitungsvorrichtung, ein Informa-
tionsverarbeitungsverfahren und ein Aufzeichnungs-
medium.

Hintergrund

[0002] In einem Multiplayer-Spiel von Videospielen
und dergleichen bewegt sich eine Figur mit fast dem
gleichen Zustandsibergang aus der Sicht eines
beliebigen Benutzers. Aulerdem verwenden solche
Videospiele und dergleichen eine Methode zur Ande-
rung eines Schnitts, um zu einer Filmszene zu wech-
seln, um eine bestimmte Szene zu zeigen. Die
Videospiele und dergleichen verwenden auf3erdem
eine Methode, die den Benutzer zwangsweise
daran hindert, die Steuerung der Figur einzugeben,
und die automatisch eine Renderkamera oder eine
Figur an eine Stelle bewegt, die der Benutzer sehen
soll.

[0003] Aufierdem ist als Technik zur Steuerung der
Bewegung einer Figur zum Beispiel eine Technik zur
Steuerung der Bewegung einer Figur bekannt, die
auf der Seite der anderen Partei angezeigt wird,
wenn ein Gesprach Uber ein Netzwerk gefiihrt wird.

Anfihrungsliste
Patentdokumente
[0004] Patentdokument 1: JP 2012-181704 A
Kurzdarstellung
Technisches Problem

[0005] In einem Multiplayer-Spiel, das eine Aug-
mented Reality (AR)-Technologie verwendet, ist es
jedoch schwierig, dass jeder Benutzer eine
bestimmte Szene auf die gleiche Weise erlebt. In
einem solchen Multiplayer-Spiel, das die AR-Tech-
nologie verwendet, wird beispielsweise eine Figur,
die ein virtuelles Objekt ist, einem realen Raum Uber-
lagert und fur einen Benutzer, der ein Head Mounted
Display (HMD) oder dergleichen tragt, angezeigt. In
diesem Fall wird der Darstellungsbereich der Figur
oder dergleichen fir den Benutzer in einer Weise
gesteuert, die von der Position und der Ausrichtung
des Benutzers abhéangt, so dass es schwierig ist,
eine Methode zur erzwungenen Steuerung einer
Renderkamera anzuwenden. Auflerdem ist es
schwierig, eine Figur oder dergleichen jederzeit
innerhalb des Blickwinkels zu erfassen, da der Blick-
winkel des HMD begrenzt ist und die Benutzer sich
unterschiedlich bewegen.
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[0006] Aus diesem Grund ist es, wenn eine Figur mit
Hilfe der AR-Technologie oder dergleichen fur den
Benutzer, der das HMD oder dergleichen tréagt, ange-
zeigt wird, schwierig, jedem Benutzer eine bestimmte
Szene, wie z. B. eine Animation, die fur den Fort-
schritt des Multiplayer-Spiels notwendig ist, auf die
gleiche Weise zur Verfugung zu stellen.

[0007] Daher schlagt die vorliegende Offenbarung
eine Informationsverarbeitungsvorrichtung, ein Infor-
mationsverarbeitungsverfahren und ein Aufzeich-
nungsmedium vor, die es jedem Benutzer ermdgli-
chen, eine bestimmte Szene auf die gleiche Weise
zu erleben, selbst mit einer Anzeigevorrichtung, die
einen begrenzten Betrachtungswinkel hat.

Ldsung des Problems

[0008] Gemal der vorliegenden Offenbarung ent-
halt eine Informationsverarbeitungsvorrichtung eine
Steuervorrichtung, die ausgebildet ist, um zu bestim-
men, ob sich ein erstes mobiles Endgerat in einer
ersten Position in einem realen Raum befindet, und
basierend auf der Bestimmung, dass sich das erste
mobile Endgerat in der ersten Position befindet, zu
steuern, dass das erste mobile Endgerat beginnt,
ein virtuelles Objekt auf den realen Raum in Reaktion
auf die erste Position zu Uberlagern, und zu bestim-
men, ob sich ein zweites mobiles Endgerat, das sich
von dem ersten mobilen Endgerat unterscheidet, in
der ersten Position befindet, und zu steuern, basie-
rend auf der Bestimmung, dass sich das zweite
mobile Endgerat in der ersten Position befindet, das
zweite mobile Endgerat zu starten, um das virtuelle
Objekt dem realen Raum zu Uberlagern, wobei die
Steuervorrichtung das erste mobile Endgerat veran-
lasst, eine erste Bewegung des virtuellen Objekts zu
starten, und das zweite mobile Endgerat veranlasst,
eine zweite Bewegung des virtuellen Objekts zu star-
ten, die sich in Bezug auf zumindest entweder eine
Anzeigestartzeit des virtuellen Objekts oder eine
Anzeigestartposition des virtuellen Objekts unter-
scheidet, und veranlasst, dass die erste Bewegung
und die zweite Bewegung in einer synchronisierten
Weise enden.

Figurenliste

Fig. 1 ist ein Diagramm, das ein Beispiel einer
Informationsverarbeitung gemaR einer ersten
Ausfihrungsform darstellt.

Fig. 2 ist ein Diagramm, das ein Beispiel eines
Informationsverarbeitungssystems gemafR der
ersten Ausflihrungsform darstellt.

Fig. 3 ist ein Diagramm, das ein Beispiel des
Informationsverarbeitungssystems gemafR der
ersten Ausflihrungsform darstellit.
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Fig. 4 ist ein Diagramm, das ein Beispiel einer
Struktur eines mobilen Endgerates gemafl der
ersten Ausfiihrungsform darstellt.

Fig. 5 ist ein Diagramm, das ein Beispiel der Art
darstellt, wie das mobile Endgerat gemaR der
ersten Ausfuhrungsform getragen wird.

Fig. 6 ist ein Diagramm, das ein Beispiel einer
Struktur einer Informationsverarbeitungsvor-
richtung gemal der ersten Ausflihrungsform
darstellt.

Fig. 7 ist ein Sequenzdiagramm, das einen Ver-
arbeitungsablauf gemafl der ersten Ausfih-
rungsform darstellt.

Fig. 8 ist ein Diagramm, das ein Beispiel einer
Informationsverarbeitung gemanR einer zweiten
Ausfihrungsform darstellt.

Fig. 9 ist ein Diagramm, das ein Beispiel einer
Informationsverarbeitung gemaf einer dritten
Ausfihrungsform darstellt.

Fig. 10 ist ein Hardware-Strukturdiagramm, das
ein Beispiel eines Computers darstellt, der die
Funktion der Informationsverarbeitungsvorrich-
tung implementiert. Beschreibung der Ausfih-
rungsformen

[0009] Im Folgenden werden Ausflihrungsformen
der vorliegenden Offenbarung unter Bezugnahme
auf die Zeichnungen im Einzelnen beschrieben.
Beachten Sie, dass in jeder der folgenden Ausfiih-
rungsformen die gleichen Komponenten mit den glei-
chen Referenznummern bezeichnet werden, um
eine redundante Beschreibung zu vermeiden.

[0010] Die vorliegende Offenbarung wird in der fol-
genden Reihenfolge der Punkte beschrieben.
1. Erste Ausfuhrungsform

1-1. Beispiel der Informationsverarbeitung
gemal der ersten Ausfihrungsform

1-2. Struktur des Systems gemal der ersten
Ausfuhrungsform

1-3. Struktur des mobilen Endgerates gemaf
der ersten Ausflihrungsform

1-4. Struktur der Informationsverarbeitungsvor-
richtung gemaR der ersten Ausfiihrungsform

1-5. Informationsverarbeitungsablauf geman
der ersten Ausfiihrungsform

1-6. Effekte
2. Zweite Ausfiihrungsform

2-1. Beispiel des Erscheinungsbereichs gemaf
der zweiten Ausfihrungsform

3. Dritte Ausflihrungsform
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3-1. Beispiel des Erscheinungsbereichs gemaf
der dritten Ausflihrungsform

4. Modifikationen der Ausfiihrungsformen
5. Hardware-Struktur

6. Effekte
(1. Erste Ausfiihrungsform)

[1-1. Beispiel der Informationsverarbeitung geman
der ersten Ausfihrungsform]

[0011] Fig. 1 ist ein Diagramm, das ein Beispiel
einer Informationsverarbeitung gemaR der ersten
Ausflihrungsform darstellt. Die Informationsverarbei-
tung gemal der ersten Ausflhrungsform wird von
den mobilen Endgeraten 100a, 100b und einer in
Fig. 1 dargestellten Informationsverarbeitungsvor-
richtung 200 durchgeflhrt.

[0012] Die mobilen Endgerate 100a, 100b sind infor-
mationsverarbeitende Endgerate, die so ausgebildet
sind, dass sie eine so genannte AR-Technologie
oder dergleichen bereitstellen. Gemaly der ersten
Ausfiihrungsform handelt es sich bei den mobilen
Endgeraten 100a, 100b um tragbare Displays, die
am Kopf der Benutzer U1 bzw. U2 getragen werden.
Genauer gesagt, kénnen die mobilen Endgeréte
100a, 100b jeweils als HMD, AR-Brille oder derglei-
chen bezeichnet werden. Aulierdem entspricht das
mobile Endgerat 100a des Benutzers U1 in der fol-
genden Beschreibung einem ersten mobilen Endge-
rat, und das mobile Endgerat 100b des Benutzers U2
entspricht einem zweiten mobilen Endgerat. Beach-
ten Sie, dass, wenn die mobilen Endgerate 100a,
100b der Benutzer U1, U2 nicht unterschieden wer-
den, die mobilen Endgerate 100a, 100b jeweils ein-
fach als ein mobiles Endgerat 100 bezeichnet wer-
den.

[0013] Das mobile Endgerat 100 enthalt ein Display
101, das ein transmissives Display ist. Beispiels-
weise Uberlagert das mobile Endgerat 100 ein virtuel-
les Objekt, das durch Computergrafik (CG) oder der-
gleichen dargestellt wird, auf einen realen Raum und
zeigt auf dem Display 101 das virtuelle Objekt an,
das dem realen Raum Uberlagert ist. Beachten Sie,
dass in der folgenden Beschreibung das virtuelle
Objekt, das dem realen Raum Uberlagert ist, auch
als AR-Objekt bezeichnet wird. Auflerdem enthalten
Beispiele fir das AR-Objekt eine Figur eines Multi-
player-Spiels. In dem in Fig. 1 dargestellten Beispiel
zeigt das vom Benutzer U1 getragene mobile Endge-
rat 100a ein AR-Objekt V1 an. AulRerdem zeigt das
vom Benutzer U2 getragene mobile Endgerat 100b
ein AR-Objekt V2 an. Die AR-Objekte V1, V2 werden
in einem Erscheinungsbereich E1, der z. B. in der
Nahe einer Tur im realen Raum liegt, Gberlagert dar-
gestellt. Das mobile Endgerat 100 kann neben dem
Display 101 ein weiteres Element zur Ausgabe eines
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vorgegebenen Ausgangssignals aufweisen. So kann
das mobile Endgerat 100 beispielsweise einen Laut-
sprecher 102 oder dergleichen fiir die Ausgabe von
Ton enthalten.

[0014] Die Informationsverarbeitungsvorrichtung
200 erfasst Positionsinformationen von den mobilen
Endgeraten 100a, 100b und trifft eine Bestimmung
Uber die Anzeige der AR-Objekte V1, V2. Die Infor-
mationsverarbeitungsvorrichtung 200  Ubertragt
einen Anzeigestartausloser an jedes der mobilen
Endgerate 100a, 100b basierend auf einem Ergebnis
der Bestimmung.

[0015] Die AR-Objekte V1, V2 werden auf der
Grundlage eines Erkennungsergebnisses eines spa-
ter zu beschreibenden Sensors 110 in einem globa-
len Koordinatensystem platziert, das dem realen
Raum zugeordnet ist. Zu diesem Zeitpunkt wird das
AR-Objekt V1 in Abhangigkeit von der Position, der
Ausrichtung und dem Blickwinkel A1 des Benutzers
U1 an einer Position innerhalb des Erscheinungsbe-
reichs E1 platziert. AuRerdem wird das AR-Objekt V2
in Abhangigkeit von der Position, der Ausrichtung
und dem Blickwinkel A2 des Benutzers U2 an einer
Position innerhalb des Erscheinungsbereichs E1
platziert. In dem in Fig. 1 dargestellten Beispiel wer-
den die AR-Objekte V1, V2 an Positionen mit unter-
schiedlichen Héhen innerhalb des Erscheinungsbe-
reichs E1 platziert. Beachten Sie, dass die
Blickwinkel A1, A2 beispielsweise 40 Grad in hori-
zontaler Richtung und 20 Grad in vertikaler Richtung
betragen.

[0016] Die AR-Objekte V1, V2 bewegen sich von
den Positionen innerhalb des Erscheinungsberei-
ches E1 entlang der Bewegungspfade R1, R2 z. B.
zu einem Mittelpunkt einer Strale im realen Raum
und werden zu einem AR-Objekt V3.

Die Informationsverarbeitungsvorrichtung 200 weist
die mobilen Endgerate 100a, 100b an, eine
bestimmte Szene auf der Grundlage des AR-Objekts
V3 zu starten. Die mobilen Endgerate 100a, 100b
stellen den Benutzern U1, U2 die spezifische Szene
auf der Grundlage des AR-Objekts V3 zur Verfi-

gung.

[0017] Die mobilen Endgerate 100a, 100b unter-
scheiden sich jedoch in Position, Ausrichtung und
Blickwinkel voneinander. Dadurch unterscheiden
sich der Bewegungspfad R1 und die Bewegungszeit,
bis das AR-Objekt V1 zum AR-Objekt V3 wird, vom
Bewegungsweg R2 und der Bewegungszeit, bis das
AR-Objekt V2 zum AR-Objekt V3 wird. Daher wird
das AR-Objekt V3 asynchron auf den mobilen End-
geraten 100a, 100b angezeigt, was es schwierig
macht, die spezifische Szene, die auf dem AR-Objekt
V3 basiert, den Benutzern U1, U2 auf die gleiche
Weise bereitzustellen.
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[0018] Das mobile Endgerat 100 und die Informa-
tionsverarbeitungsvorrichtung 200 gemaf der vorlie-
genden Offenbarung fihren eine Informationsverar-
beitung durch, die im Folgenden beschrieben wird,
um jedem Benutzer zu ermdglichen, die spezifische
Szene auf die gleiche Weise zu erleben, selbst mit
einem Anzeigegerat, das einen begrenzten Blickwin-
kel hat. Konkret Ubertragt jedes mobile Endgerat 100
seine eigenen Positionsdaten an die Informations-
verarbeitungsvorrichtung 200. Die Positionsinforma-
tionen werden in Ubereinstimmung mit einem Kar-
tenabgleich oder dergleichen auf der Grundlage
verschiedener Sensorinformationen berechnet, die
vom Sensor 110 erfasst werden, der spater beschrie-
ben wird. Beispielsweise wird der Kartenabgleich auf
der Grundlage eines vom mobilen Endgerat 100 mit
einer Stereokamera aufgenommenen Bildes durch-
gefuhrt, und die Position des mobilen Endgerates
100 wird mit Hilfe eines Gyroskopsensors oder der-
gleichen bestimmt, um die Positionsinformationen zu
berechnen.

[0019] Die Informationsverarbeitungsvorrichtung
200 bestimmt auf der Grundlage der so empfang-
enen Positionsinformationen auf jedem der mobilen
Endgerate 100a, 100b, ob die AR-Objekte V1, V2
angezeigt werden sollen. Wenn sich die Benutzer
U1, U2 beispielsweise einem bestimmten Abstand
(erste Position) von einer bestimmten Tir nahern,
fur die der Erscheinungsbereich E1 festgelegt ist,
bestimmt die Informationsverarbeitungsvorrichtung
200, dass die AR-Objekte V1, V2 angezeigt werden.
Wenn die Informationsverarbeitungsvorrichtung 200
bestimmt, dass die AR-Objekte V1, V2 angezeigt
werden sollen, sendet sie den Anzeigestartausldser
an die mobilen Endgerate 100a, 100b. Der Anzeige-
startausléser umfasst beispielsweise den Typ des
anzuzeigenden AR-Objekts (Typ der Figur), eine
Erscheinungsposition und eine Zielposition (zweite
Position). Die Zielposition ist z. B. die Position des
oben beschriebenen AR-Objekts V3. Aullerdem
kann der Anzeigestartausldser die Ankunftszeit an
der Zielposition enthalten.

[0020] Beispiele der Bedingung fiir die Bestimmung,
ob die AR-Objekte V1, V2 angezeigt werden sollen,
umfassen zusatzlich zu der oben beschriebenen
Bestimmung auf der Grundlage der Benutzerposition
eine Bedingung, bei der ein bestimmter Ort in den
Blickwinkel des Benutzers fallt, und eine Bedingung,
bei der ein bestimmter Zeitpunkt aufgrund des Fort-
schritts eines Szenarios des Multiplayer-Spiels ein-
tritt. Beispiele fir das spezifische Timing sind der
Zeitpunkt, an dem ein bestimmter Feind im Multi-
player-Spiel besiegt wird, der Zeitpunkt, an dem
eine Mission abgeschlossen ist, und dergleichen.

[0021] Die mobilen Endgerate 100a, 100b bestim-
men bei Empfang des Anzeigestartauslosers von
der Informationsverarbeitungsvorrichtung 200 die
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Arten und Anzeigepositionen der AR-Objekte V1
bzw. V2 auf der Grundlage des Anzeigestartauslo-
sers. Zunachst wird fiir die Anzeigepositionen der
AR-Objekte V1, V2 ein positionsveranderlicher
Bereich in einer Umgebung (Gebiet), in der das
Spiel gespielt wird, vorgegeben. Der positionsveran-
derliche Bereich wird als Ebene oder als Raum fest-
gelegt. Die Einstellung erfolgt z. B. Uber eine Form
(Ebene/Kugel/Wirfel oder dergleichen), eine Posi-
tion (X, y, z) und eine GroR3e (X, y, z). Dabei wird der
in Fig. 1 dargestellte Erscheinungsbereich E1 fest-
gelegt.

[0022] Die mobilen Endgerate 100a, 100b ermitteln
anhand des Anzeigestartausldsers, ob die Position,
die Ausrichtung und der Blickwinkel des Benutzers
mit dem Erscheinungsbereich E1 kollidieren, der
der eingestellte positionsveranderliche Bereich ist.
Die mobilen Endgerate 100a, 100b berechnen Posi-
tionen, die die jeweiligen Blickwinkel A1, A2 der
Benutzer U1, U2 innerhalb des Erscheinungsbe-
reichs E1 schneiden. Die mobilen Endgerate 100a,
100b bestimmen die so berechneten Positionen als
Anzeigepositionen der AR-Objekte V1, V2. Die mobi-
len Endgerate 100a, 100b zeigen jeweils die AR-
Objekte V1, V2 in den so ermittelten Anzeigepositio-
nen an. Zu diesem Zeitpunkt kénnen sich die AR-
Objekte V1 und V2 im Anzeigezeitpunkt voneinander
unterscheiden.

[0023] Wenn es keine Position gibt, die die Blickwin-
kel A1, A2 der Benutzer U1, U2 innerhalb des
Erscheinungsbereichs E1 schneidet, kénnen die
mobilen Endgerate 100a, 100b wiederholt eine
Schnittposition fir eine vorbestimmte Zeitspanne,
zum Beispiel einige Sekunden, berechnen. In die-
sem Fall kann die Anzeigeposition des AR-Objekts
ermittelt werden, wenn der Benutzer sein Gesicht
innerhalb der vorgegebenen Zeitspanne dem
Erscheinungsbereich E1 zuwendet. Andererseits
kann die Kollisionsbestimmung beendet werden,
wenn innerhalb der vorgegebenen Zeitspanne keine
Schnittposition gefunden wurde, und das AR-Objekt
kann in einer Standardposition angezeigt werden.
Beachten Sie, dass die Standardposition z. B. die
Mitte des Erscheinungsbereichs E1 sein kann.

[0024] Die mobilen Endgerate 100a, 100b bewegen
nach der Anzeige der AR-Objekte V1, V2 innerhalb
des Erscheinungsbereichs E1 die so angezeigten
AR-Objekte V1, V2 jeweils zu den Zielpositionen.
Beispielsweise bewegt das mobile Endgerat 100a
das AR-Objekt V1 Giber den Bewegungspfad R1 zur
Position des AR-Objekts V3. Ebenso bewegt das
mobile Endgerat 100b beispielsweise das AR-Objekt
V2 Uber den Bewegungspfad R2 zur Position des
AR-Objekts V3.

[0025] Zu diesem Zeitpunkt passen die mobilen
Endgerate 100a, 100b jeweils die Bewegungsge-
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schwindigkeit und den Weg eines entsprechenden
AR-Objekts V1, V2 auf der Grundlage der Ankunfts-
zeit an der Zielposition an, die im Anzeigestartaus|é-
ser enthalten ist, und bewegen die AR-Objekte V1,
V2. Beachten Sie, dass die mobilen Endgerate
100a, 100b jeweils ein entsprechendes AR-Objekt
V1, V2 mit einer Standardgeschwindigkeit oder auf
einem Standardweg bewegen, wenn der Anzeige-
startausloser keine Ankunftszeit an der Zielposition
enthalt. Auerdem koénnen die mobilen Endgerate
100a, 100b beim asynchronen Bewegen der AR-
Objekte V1, V2, d. h. beim asynchronen Starten der
Animation (Bewegtbild), die Wiedergabegeschwin-
digkeit und die Anzahl der Wiederholungen der Ani-
mation anpassen, um die Animation in einen syn-
chronisierten Zustand zu bringen. AuRerdem kann
die zu reproduzierende Animation in Abhangigkeit
von der Lange der Ankunftszeit an der Zielposition
geandert werden, z. B. auf 5 Sekunden fiir den
Benutzer U1 und 10 Sekunden fir den Benutzer
U2. Die mobilen Endgerate 100a, 100b tbermitteln
jeweils beim Bewegen eines entsprechenden AR-
Objekts V1, V2 zu der Position des AR-Objekts V3
eine Benachrichtigung Uber den Abschluss der
Bewegung an die Informationsverarbeitungsvorrich-
tung 200.

[0026] Die Informationsverarbeitungsvorrichtung
200 sendet nach Empfang der Benachrichtigung
Uber den Abschluss der Bewegung von den mobilen
Endgeraten 100a, 100b eine Benachrichtigung tber
den Zustandsiibergang des AR-Objekts an die mobi-
len Endgerate 100a, 100b. Die mobilen Endgeréte
100a, 100b beginnen mit der Synchronisationsverar-
beitung des AR-Objekts V3 auf der Grundlage der so
erhaltenen Benachrichtigung Uber den Zustands-
Ubergang.

[0027] Wie oben beschrieben, veranlasst die Infor-
mationsverarbeitungsvorrichtung 200 auf der Grund-
lage der Positionsinformationen auf den mobilen
Endgeraten 100a, 100b, dass die AR-Objekte, die
zunachst an Positionen angezeigt wurden, die sich
in Abhangigkeit von den Blickpunkten der Benutzer
U1, U2 leicht unterscheiden, an der Zielposition
angezeigt werden. Auf diese Weise kann jeder
Benutzer eine bestimmte Szene auf die gleiche
Weise erleben, selbst wenn das Anzeigegerat einen
begrenzten Betrachtungswinkel hat. Das heif3t, jeder
Benutzer kann eine Multiplayer-Anwendung mit Hilfe
der AR-Technologie erleben, ohne eine notwendige
Szene zu verpassen, soweit dies mdglich ist.

[1-2. Struktur des Systems gemal der ersten
Ausfihrungsform]

[0028] Fig. 2 und Fig. 3 sind Diagramme, die Bei-
spiele eines Informationsverarbeitungssystems
gemal der ersten Ausfiihrungsform darstellen. Wie
in Fig. 2 dargestellt, umfasst ein Informationsverar-
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beitungssystem 1 eine Vielzahl von mobilen Endge-
raten 100a bis 100c und die Informationsverarbei-
tungsvorrichtung 200. Die mobilen Endgerate 100a
bis 100c und die Informationsverarbeitungsvorrich-
tung 200 sind z. B. Uber das gleiche Netzwerk ver-
bunden. Die mobilen Endgerate 100a bis 100c sind
Informationsverarbeitungsvorrichtungen, die von
den Benutzern U1 bis U3 getragen werden, und mit
denen die Benutzer U1 bis U3 ein Multiplayer-Spiel
oder dergleichen spielen. Die Informationsverarbei-
tungsvorrichtung 200 ist eine Informationsverarbei-
tungsvorrichtung, die fir die Kontrolle des Fort-
schritts des Multiplayer-Spiels und die Ubermittlung
eines Befehls oder von Daten an die mobilen Endge-
rate 100a bis 100c in Abh&ngigkeit vom Fortschritt
des Szenarios oder des Anwendungsstatus zustan-
dig ist. Beachten Sie, dass wie bei dem in Fig. 3 dar-
gestellten Informationsverarbeitungssystem 2 ein
mobiles Endgerat 300 des Benutzers U4 gleichzeitig
als Informationsverarbeitungsvorrichtung 200 dienen
kann. In diesem Fall sind die Benutzer U1 bis U4
Spieler des Multiplayer-Spiels oder dergleichen.

[1-3. Struktur des mobilen Endgerates gemaf der
ersten Ausfihrungsform]

[0029] Fig. 4 ist ein Diagramm, das ein Beispiel
einer Struktur des mobilen Endgerates gemal der
ersten Ausfiihrungsform darstellt. Wie in Fig. 4 dar-
gestellt, umfasst das mobile Endgerat 100 das Dis-
play 101, den Lautsprecher 102, einen Kommunika-
tionsteil 103, einen Bedienungseingabeteil 104, den
Sensor 110, einen Speicher 120 und einen Controller
130.

[0030] Das Display 101 ist beispielsweise ein bino-
kulares optisches Durchsicht-HMD und wird im Sicht-
feld des Benutzers, der das mobile Endgerat 100
tragt, positioniert, um das AR-Objekt dem realen
Raum zu Uberlagern und das AR-Objekt im realen
Raum Uberlagert anzuzeigen. Beachten Sie, dass
als Display 101 verschiedene HMDs, wie z. B. ein
monokulares optisches Durchsicht-HMD, ein Video-
Durchsicht-HMD, ein Netzhautprojektions-HMD und
ein immersives HMD, verwendet werden kdnnen.

[0031] Im Folgenden wird ein Beispiel fir das Tra-
gen des mobilen Endgerates 100 unter Bezugnahme
auf Fig. 5 beschrieben. Fig. 5 ist ein Diagramm, das
ein Beispiel der Art darstellt, wie das mobile Endgerat
gemal der ersten Ausfiihrungsform getragen wird.
Wenn der Benutzer das mobile Endgerat 100 wie
eine Brille tragt, befindet sich das Display 101 vor
den Augen des Benutzers, wie in Fig. 5 dargestellt.
Das Display 101 umfasst ein Display fir das rechte
Auge 101a und ein Display fir das linke Auge 101b,
und das Display fir das rechte Auge 101a und das
Display fir das linke Auge 101b zeigen jeweils ein
entsprechendes Bild an. Aufierdem kann der Laut-
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sprecher 102 ein Kopfhorer sein, der auf den Ohren
des Benutzers getragen wird.

[0032] Zurlick zur Beschreibung mit Bezug auf
Fig. 4. Als Lautsprecher 102 kann z. B. ein Doppel-
kopfhorer verwendet werden. Der Lautsprecher 102
ermoglicht es dem Benutzer, den Ton des Multi-
player-Spiels zu héren und gleichzeitig ein Gesprach
mit einem anderen Benutzer zu flhren.

[0033] Der Kommunikationsteil 103 wird durch ein
Kommunikationsmodul oder dergleichen implemen-
tiert, das z. B. an ein drahtloses lokales Netzwerk
(LAN), wie z. B. Wi-Fi (eingetragenes Markenzei-
chen), angepasst ist. Der Kommunikationsteil 103
ist eine Kommunikationsschnittstelle, die fur die
Steuerung der Kommunikation von Informationen
mit der Informationsverarbeitungsvorrichtung 200
zustandig ist. Der Kommunikationsteil 103 empfangt
den Anzeigestartausléser und die Benachrichtigung
Uber den Zustandsiibergang von der Informations-
verarbeitungsvorrichtung 200. Der Kommunikations-
teil 103 gibt den Anzeigestartausléser und die so
erhaltene Benachrichtigung tUber den Zustandsuber-
gang an den Controller 130 aus. AuRerdem Ubertragt
der Kommunikationsteil 103 die Positionsinformatio-
nen und die Benachrichtigung Uber den Abschluss
der Bewegungseingabe vom Controller 130 an die
Informationsverarbeitungsvorrichtung 200.

[0034] Der Bedienungseingabeteil 104 ist zum Bei-
spiel eine Taste, die eine Benutzereingabe emp-
fangt. Der Bedienungseingabeteil 104 gibt die Benut-
zereingabe als Bedienungsinformation an den
Controller 130 aus. Aufierdem kann der Bedienungs-
eingabeteil 104 Gesteneingaben unterstitzen, die
durch Handerkennung mit Hilfe einer Kamera des
Sensors 110 erfolgen.

[0035] Der Sensor 110 umfasst verschiedene Sen-
soren, die eine Szene in der Umgebung des Benut-
zers, der das mobile Endgerat 100 tragt, erfassen.
Der Sensor 110 umfasst eine Umgebungskamera
111, einen Tiefensensor 112, einen Gyroskopsensor
113, einen Beschleunigungssensor 114, einen Azi-
mutsensor 115 und einen Positionssensor 116.

[0036] Die Umgebungskamera 111 ist z. B. eine
monochrome Stereokamera und erfasst eine Szene
vor dem mobilen Endgerat 100. Die Umgebungska-
mera 111 nimmt ein Bild mit einem Bildgebungsele-
ment, wie z. B. einem CMOS-Bildsensor (Comple-
mentary Metal Oxide Semiconductor) oder einem
CCD-Bildsensor (Charge Coupled Device), auf. Die
Umgebungskamera 111 flihrt eine photoelektrische
Umwandlung des vom Bildgebungselement emp-
fangenen Lichts und eine Analog/Digital-(A/D)-
Wandlung des Ergebnisses der photoelektrischen
Umwandlung durch, um ein Bild zu erzeugen. Die
Umgebungskamera 111 gibt ein aufgenommenes
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Bild, das ein Stereobild ist, an den Controller 130
aus. Das von der Umgebungskamera 111 aufge-
nommene Bild wird zur Bestimmung der eigenen
Position mit Hilfe der SLAM-Technologie (Simultan-
eous Localization and Mapping) verwendet.
Beachten Sie, dass die Umgebungskamera 111 eine
Kamera mit einem Weitwinkel- oder Fischaugenob-
jektiv sein kann.

[0037] Der Tiefensensor 112 ist beispielsweise eine
monochrome Stereokamera, ahnlich der Umge-
bungskamera 111, und erfasst eine Szene vor dem
mobilen Endgerat 100. Der Tiefensensor 112 gibt ein
aufgenommenes Bild, das ein Stereobild ist, an den
Controller 130 aus. Das vom Tiefensensor 112 aus-
gegebene Bild wird zur Messung der Entfernung zu
einem Objekt in Sichtlinienrichtung des Benutzers
verwendet. Beachten Sie, dass als Tiefensensor
112 auch ein Time-of-Flight-(TOF)-Sensor verwen-
det werden kann.

[0038] Der Gyroskopsensor 113 ist ein Sensor, der
die Ausrichtung des mobilen Endgerates 100, d. h.
die Ausrichtung des Benutzers, erfasst. Als Gyros-
kopsensor 113 kann zum Beispiel ein Vibrationsgy-
roskopsensor verwendet werden.

[0039] Der Beschleunigungssensor 114 ist ein Sen-
sor, der die Beschleunigung in jeder Richtung des
mobilen Endgerates 100 erfasst. Als Beschleuni-
gungssensor 114 kann zum Beispiel ein dreiachsiger
Beschleunigungssensor, wie z. B. ein piezoresistiver
Beschleunigungssensor oder ein  kapazitiver
Beschleunigungssensor, verwendet werden.

[0040] Der Azimutsensor 115 ist ein Sensor, der den
Azimut des mobilen Endgerates 100 erfasst. So kann
beispielsweise ein magnetischer Sensor als Azimut-
sensor 115 verwendet werden. Der Gyroskopsensor
113, der Beschleunigungssensor 114 und der Azi-
mutsensor 115 dienen gemeinsam als 9 Dof (Neun-
Achsen-Sensor) zur Ausgabe der ersten Positionsin-
formationen an den Controller 130.

[0041] Der Positionssensor 116 ist ein Sensor, der
die Position des mobilen Endgerates 100, d. h. die
Position des Benutzers, erfasst. Bei dem Positions-
sensor 116 handelt es sich beispielsweise um einen
Global Positioning System-(GPS)-Empfanger, der
auf der Grundlage eines empfangenen GPS-Signals
zweite Positionsinformationen einschlieRlich Lan-
gengrad, Breitengrad und Hoéhe erzeugt. Der Posi-
tionssensor 116 gibt die so erzeugten zweiten Posi-
tionsinformationen an den Controller 16 aus.
Beachten Sie, dass die zweiten Positionsinformatio-
nen z. B. fir das Umschalten von Karten verwendet
wird, die durch die Aufteilung der einzelnen Bereiche
entstanden sind. Wenn keine Kartenumschaltung
erforderlich ist, kann der Positionssensor 116 ent-
fernt werden.
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[0042] Der Speicher 120 wird durch ein Halbleiter-
speicherelement, wie z. B. einen Direktzugriffsspei-
cher (RAM) oder einen Flash-Speicher, oder ein
Speichergerat, wie z. B. eine Festplatte oder eine
optische Platte, implementiert. Im Speicher 120 ist
eine Umgebungskarte gespeichert, die zur Berech-
nung der Position des Benutzers verwendet wird.
Bei der Umgebungskarte handelt es sich beispiels-
weise um eine dreidimensionale Karte mit einem
Weltkoordinatensystem, die im Voraus mit Hilfe der
SLAM-Technologie erstellt wurde. AuRerdem spei-
chert der Speicher 120 voribergehend das aufge-
nommene Bild oder die vom Sensor 110 erfassten
Positionsinformationen und speichert Informationen
(Programm und Daten), die fur die Verarbeitung im
Controller 130 verwendet werden.

[0043] Der Controller 130 wird beispielsweise durch
eine Zentraleinheit (CPU), eine Mikroprozessorein-
heit (MPU) oder dergleichen implementiert, die ein
in einer internen Speichervorrichtung gespeichertes
Programm auf einem als Arbeitsbereich dienenden
RAM ausfihrt. Alternativ kann der Controller 130
auch durch eine integrierte Schaltung, wie z. B. eine
anwendungsspezifische  integrierte  Schaltung
(ASIC) oder ein Field Programmable Gate Array
(FPGA), implementiert werden.

[0044] Der Controller 130 umfasst einen Umge-
bungsinformationserfassungsteil 131, einen Posi-
tionsinformationsberechnungsteil 132, einen Anwen-
dungsausfiihrungsteil 133 und einen
Ausgabecontroller 134 und implementiert oder fihrt
die Funktion oder Aktion der Informationsverarbei-
tung aus, die im Folgenden beschrieben wird. Beach-
ten Sie, dass die interne Struktur des Controllers 130
nicht auf die in Fig. 4 dargestellte Struktur
beschrankt ist und eine andere Struktur aufweisen
kann, solange die spater zu beschreibende Informa-
tionsverarbeitung durchgefiihrt wird.

[0045] Der Umgebungsinformationserfassungsteil
131 berechnet nach Empfang des erfassten Bildes,
das ein Stereobild ist, das vom Tiefensensor 112 ein-
gegeben wurde, eine Entfernung (Tiefe) zu einem
Objekt im Bild auf der Grundlage des erfassten Bil-
des. Der Umgebungsinformationserfassungsteil 131
erzeugt ein Entfernungsbild, das die so berechnete
Entfernung (Tiefe) enthalt. Der Umgebungsinforma-
tionserfassungsteil 131 gibt das so erzeugte Entfer-
nungsbild an den Anwendungsausfiihrungsteil 133
aus. Beachten Sie, dass der Umgebungsinforma-
tionserfassungsteil 131 die Entfernung (Tiefe) zum
Objekt aus Sensorinformationen berechnen kann,
die auf einer Methode, wie z. B. der Bewegungspa-
rallaxe, TOF oder strukturiertem Licht, zusatzlich
zum Stereobild basieren.

[0046] Das aufgenommene Bild, das ein Stereobild
ist, wird von der Umgebungskamera 111 in den Posi-
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tionsinformationsberechnungsteil 132 eingegeben.
AuBerdem werden in den Positionsinformationsbe-
rechnungsteil 132 die ersten Positionsinformationen
vom Gyroskopsensor 113, dem Beschleunigungs-
sensor 114 und dem Azimutsensor 115 eingegeben,
und die zweiten Positionsinformationen werden vom
Positionssensor 116 eingegeben. Der Positionsinfor-
mationsberechnungsteil 132 wahlt eine im Speicher
120 gespeicherte Umgebungskarte auf der Grund-
lage der so erhaltenen zweiten Positionsinformatio-
nen aus. Der Positionsinformationsberechnungsteil
132 konsultiert die so ausgewéahlte Umgebungskarte
und fuhrt auf der Grundlage des erfassten Eingangs-
bildes eine Schatzung der eigenen Position in Uber-
einstimmung mit dem Kartenabgleich unter Verwen-
dung von SLAM durch. Beachten Sie, dass gemal
der vorliegenden Ausfiuhrungsform nur eine
begrenzte Anzahl von Umgebungskarten zur Verfi-
gung steht, so dass die Position, an der eine Umge-
bungskarte in dem Gebiet vorhanden ist, bei der
Schétzung der eigenen Position in Ubereinstimmung
mit dem Kartenabgleich geschéatzt wird.

[0047] Der Positionsinformationsberechnungsteil
132 schatzt eine Entfernung und Richtung von der
Position, die in Ubereinstimmung mit dem Kartenab-
gleich auf der Grundlage der eingegebenen ersten
Positionsinformationen  geschatzt wurde, und
berechnet Positionsinformationen ber den Benut-
zer. Die Positionsinformationen des Benutzers
umfassen Informationen Uber die Position des
Benutzers in dem Gebiet und Richtungsinformatio-
nen, die angeben, in welche Richtung der Benutzer
schaut. Der Positionsinformationsberechnungsteil
132 Ubertragt die so berechneten Positionsinforma-
tionen des Benutzers Gber den Kommunikationsteil
103 an die Informationsverarbeitungsvorrichtung
200. AuRerdem gibt der Positionsinformationsbe-
rechnungsteil 132 die berechneten Positionsinforma-
tionen Uber den Benutzer an den Anwendungsaus-
fihrungsteil 133 aus.

[0048] Der Anwendungsausfiihrungsteil 133 flhrt
eine Anwendung, wie z. B. ein Multiplayer-Spiel,
aus. Das Entfernungsbild wird von dem Umgebungs-
informationserfassungsteil 131 in den Anwendungs-
ausflihrungsteil 133 eingegeben. Aullerdem werden
die Positionsinformationen des Benutzers vom Posi-
tionsinformationsberechnungsteil 132 in den Anwen-
dungsausfihrungsteil 133 eingegeben.

[0049] Der Anwendungsausfiihrungsteil 133 gibt an
den Ausgabecontroller 134 Daten und Audioinforma-
tionen Uber das AR-Objekt aus, die auf der Grund-
lage des Befehls und der Daten, wie z. B. ein von
der Informationsverarbeitungsvorrichtung 200 emp-
fangenes Szenario, das Entfernungsbild und die
Positionsinformationen (iber den Benutzer, erzeugt
wurden. Beispielsweise bestimmt der Anwendungs-
ausfiihrungsteil 133 bei Empfang des Anzeigestar-
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tauslésers von der Informationsverarbeitungsvor-
richtung 200 den Typ und die Anzeigeposition des
AR-Objekts auf der Grundlage des Anzeigestartaus-
I6sers, des Entfernungsbildes und der Positionsinfor-
mationen Uber den Benutzer. Der Anwendungsaus-
fuhrungsteil 133 schéatzt auf der Grundlage des
Entfernungsbildes den Abstand zwischen dem
Erscheinungsbereich E1, der der eingestellte posi-
tionsveranderliche Bereich ist, und dem Benutzer.

[0050] Der Anwendungsausfihrungsteil 133
bestimmt, ob die Position, die Ausrichtung und der
Blickwinkel des Benutzers mit dem Erscheinungs-
bildbereich E1 kollidieren, der der eingestellte posi-
tionsveranderliche Bereich ist. Der Anwendungsaus-
fuhrungsteil 133 berechnet eine Position, die den
Blickwinkel des Benutzers innerhalb des Erschei-
nungsbereichs E1 schneidet. Beachten Sie, dass
der Blickwinkel des Benutzers hier voreingestellt ist.
Der Anwendungsausfiihrungsteil 133 bestimmt die
so berechnete Position als Anzeigeposition des AR-
Objekts. AuRerdem bestimmt der Anwendungsaus-
fuhrungsteil 133 die GréRRe des AR-Objekts auf der
Grundlage der geschatzten Entfernung.

[0051] Der Anwendungsausfihrungsteil 133 bewegt
das AR-Objekt von der Anzeigeposition innerhalb
des Erscheinungsbereichs E1 zur Zielposition. Zu
diesem Zeitpunkt passt der Anwendungsausfiih-
rungsteil 133 die Bewegungsgeschwindigkeit oder
den Weg des AR-Objekts auf der Grundlage der
Ankunftszeit an der Zielposition an und bewegt
dann das AR-Objekt. Der Anwendungsausfiihrungs-
teil 133 Ubertragt, nachdem das AR-Objekt zur Ziel-
position bewegt worden ist, die Benachrichtigung
Uber den Abschluss der Bewegung Uber den Kom-
munikationsteil 103 an die Informationsverarbei-
tungsvorrichtung 200.

[0052] Der Anwendungsausfiihrungsteil 133 startet
nach dem Empfang der Benachrichtigung Gber den
Zustandsiibergang des AR-Objekts von der Informa-
tionsverarbeitungsvorrichtung 200 Gber den Kommu-
nikationsteil 103 die Synchronisationsverarbeitung
des AR-Objekts in der Zielposition auf der Grundlage
der so empfangenen Benachrichtigung Uber den
Zustandsibergang.

[0053] Der Ausgabecontroller 134 zeigt nach Emp-
fang der Daten und der Audioinformationen Gber das
AR-Objekt, die vom Anwendungsausfihrungsteil
133 eingegeben wurden, das AR-Objekt auf dem
Display 101 an und gibt die Audioinformationen an
den Lautsprecher 102 aus. Der Ausgabecontroller
134 zeigt die vom Anwendungsausfihrungsteil 133
eingegebenen Daten Uber das AR-Objekt auf dem
Display 101 an und gibt die Audioinformationen an
den Lautsprecher 102 aus, z. B. in einer Weise, die
vom Fortschritt des Szenarios oder der Bewegung
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des AR-Objekts auf der Grundlage des Anzeigestar-
tauslésers abhangt.

[1-4. Struktur der
Informationsverarbeitungsvorrichtung gemaf der
ersten Ausfihrungsform]

[0054] Als Nachstes wird die Struktur der Informa-
tionsverarbeitungsvorrichtung 200 unter Bezug-
nahme auf Fig. 6 beschrieben. Fig. 6 ist ein Dia-
gramm, das ein Beispiel der Struktur der
Informationsverarbeitungsvorrichtung gemafl der
ersten Ausfiihrungsform darstellt. Wie in Fig. 6 dar-
gestellt, umfasst die Informationsverarbeitungsvor-
richtung 200 einen Kommunikationsteil 201, einen
Speicher 210 und einen Controller 220.

[0055] Der Kommunikationsteil 201 wird durch ein
Kommunikationsmodul oder dergleichen implemen-
tiert, das an ein drahtloses LAN, wie z. B. Wi-Fi (ein-
getragenes Markenzeichen), angepasst ist. Der
Kommunikationsteil 201 ist eine Kommunikations-
schnittstelle, die fir die Steuerung der Kommunika-
tion von Informationen mit dem mobilen Endgerat
100 zustandig ist. Der Kommunikationsteil 201 emp-
fangt die Positionsinformationen und die Benachrich-
tigung Uber den Abschluss der Bewegung vom mobi-
len Endgerat 100. Der Kommunikationsteil 201 gibt
die so empfangenen Positionsinformationen und die
Benachrichtigung Uber den Abschluss der Bewe-
gung an den Controller 220 aus. Aullerdem Ubertragt
der Kommunikationsteil 201 den Ausléser fir den
Anzeigestart und die Benachrichtigung Uber den
Zustandsiibergang vom Controller 220 an das
mobile Endgerat 100.

[0056] Der Speicher 210 wird beispielsweise durch
ein Halbleiterspeicherelement, wie z. B. ein RAM
oder einen Flash-Speicher, oder ein Speichergerat,
wie z. B. eine Festplatte oder eine optische Platte,
implementiert. Der Speicher 210 speichert das Sze-
nario des Multiplayer-Spiels oder dergleichen sowie
Befehle und Daten, die an den Fortschritt des Szena-
rios oder den Anwendungsstatus des mobilen End-
gerates 100 angepasst sind. AuRBerdem speichert
der Speicher 210 Informationen (Programm und
Daten), die fir die Verarbeitung im Controller 220
verwendet werden.

[0057] Der Controller 220 wird beispielsweise durch
eine CPU, eine MPU oder dergleichen implementiert,
die ein in einer internen Speichervorrichtung gespei-
chertes Programm auf einem als Arbeitsbereich
dienenden RAM ausflhrt. Alternativ kann der Con-
troller 220 beispielsweise durch eine integrierte
Schaltung, wie z. B. ein ASIC oder ein FPGA, imple-
mentiert werden. Der Controller 220 umfasst einen
Bestimmungsteil 221 und einen Display-Controller
222 und implementiert oder flihrt die Funktion oder
Aktion der Informationsverarbeitung aus, die im Fol-
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genden beschrieben wird. Beachten Sie, dass die
interne Struktur des Controllers 220 nicht auf die in
Fig. 6 dargestellte Struktur beschrankt ist und eine
andere Struktur aufweisen kann, solange die spater
zu beschreibende Informationsverarbeitung durch-
gefuhrt wird.

[0058] Der Bestimmungsteil 221 bestimmt nach
dem Empfang der Positionsinformationen vom mobi-
len Endgerat 100 tGber den Kommunikationsteil 201,
ob das AR-Objekt auf der Grundlage der so emp-
fangenen Positionsinformationen angezeigt werden
soll. Der Bestimmungsteil 221 weist, wenn er
bestimmt, dass das AR-Objekt angezeigt werden
soll, den Display-Controller 222 an, den Anzeigestar-
tausléser zu erzeugen. Der Bestimmungsteil 221
wiederholt, wenn er bestimmt, dass das AR-Objekt
nicht angezeigt wird, die Bestimmung, ob das AR-
Objekt auf der Grundlage der empfangenen Posi-
tionsinformationen angezeigt werden soll.

[0059] Auflerdem bestimmt der Bestimmungsteil
221, ob sich das mobile Endgerat 100b (zweites
mobiles Endgerat) in der Position des mobilen End-
gerates 100a (erstes mobiles Endgerat) befindet, fur
das die Bestimmung, ob das AR-Objekt angezeigt
werden soll, vorgenommen wurde. Der Bestim-
mungsteil 221 weist, wenn er feststellt, dass sich
das mobile Endgerat 100b in der Position des mobi-
len Endgerates 100a befindet, den Display-Control-
ler 222 an, den Anzeigestartausloser auch fir das
mobile Endgerat 100b zu erzeugen. Das heil’t, der
Bestimmungsteil 221 weist, wenn er feststellt, dass
mehrere mobile Endgerate 100 das gleiche Ereignis
im Szenario erleben, den Display-Controller 222 an,
den Anzeigestartausloser fir jedes mobile Endgerat
100 zu erzeugen. Mit anderen Worten: Der Bestim-
mungsteil 221 startet die Bewegung des AR-Objekts
fir jedes mobile Endgerat 100 zu einem anderen
Zeitpunkt.

[0060] Der Display-Controller 222 erzeugt nach
Empfang der Anweisung zur Erzeugung des Anzei-
gestartausldésers vom Bestimmungsteil 221 den
Anzeigestartausloser, der den Typ (Figurentyp) des
anzuzeigenden AR-Objekts, die Erscheinungsposi-
tion, die Zielposition und die Ankunftszeit an der Ziel-
position fur jedes mobile Endgerat 100 enthalt. Der
Display-Controller 222 lbertragt den so erzeugten
Anzeigestartausldéser Uber den Kommunikationsteil
201 an das mobile Endgerat 100.

[0061] Nachdem die Benachrichtigung Uber den
Abschluss der Bewegung von allen mobilen Endge-
raten 100, an die der Anzeigestartausldser gesendet
wurde, Uber den Kommunikationsteil 201 empfangen
worden ist, sendet der Display-Controller 222 die
Benachrichtigung Uber den Zustandsiibergang des
AR-Objekts an alle mobilen Endgerate 100, von
denen die Benachrichtigung Uber den Abschluss
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der Bewegung empfangen worden ist. Die Benach-
richtigung Uber den Zustandsiibergang umfasst z. B.
die Benachrichtigung Gber den Beginn der Synchro-
nisation, die Position und den Zustand des AR-
Objekts. Das heif’t, auf jedem mobilen Endgerat
100, das die Benachrichtigung Uber den Zustands-
Ubergang erhalten hat, wird das AR-Objekt in einer
bestimmten Szene angezeigt, wobei die Position,
die Bewegung und dergleichen synchronisiert sind.

[1-5. Informationsverarbeitungsablauf gemaR der
ersten Ausfihrungsform]

[0062] Fig. 7 ist ein Sequenzdiagramm, das einen
Verarbeitungsablauf gemafR der ersten Ausfiihrungs-
form darstellt. Beachten Sie, dass Fig. 7 ein Beispiel
fur einen Fall illustriert, in dem in den mobilen End-
geraten 100a, 100b der Benutzer U1, U2 die AR-
Objekte, die sich asynchron zu bewegen begonnen
haben, am Endpunkt synchronisiert aufhéren, sich
zu bewegen, und die nachste Szene mit den AR-
Objekten miteinander synchronisiert angezeigt wird.
Da die mobilen Endgerate 100a, 100b auf die gleiche
Weise funktionieren, werden die mobilen Endgerate
100a, 100b im Folgenden gemeinsam als das mobile
Endgerat 100 bezeichnet.

[0063] Der Umgebungsinformationserfassungsteil
131 des mobilen Endgerates 100 erzeugt das Entfer-
nungsbild auf der Grundlage der vom Tiefensensor
112 erfassten Bildeingabe und gibt das so erzeugte
Entfernungsbild an den Anwendungsausfiihrungsteil
133 aus. AuRerdem wahlt der Positionsinformations-
berechnungsteil 132 eine im Speicher 120 gespei-
cherte Umgebungskarte auf der Grundlage der vom
Positionssensor 116 eingegebenen zweiten Posi-
tionsinformationen aus. Der Positionsinformations-
berechnungsteil 132 konsultiert die so ausgewahlte
Umgebungskarte und fihrt auf der Grundlage des
von der Umgebungskamera 111 erfassten Bildes
eine Schatzung der eigenen Position in Ubereinstim-
mung mit dem Kartenabgleich durch. Der Positions-
informationsberechnungsteil 132 schatzt einen
Abstand und eine Richtung von der Position, die in
Ubereinstimmung mit dem Kartenabgleich geschétzt
wurde, basierend auf den ersten Positionsinformatio-
nen, die von dem Gyroskopsensor 113, dem
Beschleunigungssensor 114 und dem Azimutsensor
115 eingegeben wurden, und berechnet die Posi-
tionsinformationen des Benutzers. Der Positionsin-
formationsberechnungsteil 132 beginnt mit der Uber-
tragung der so berechneten Positionsdaten des
Benutzers an die Informationsverarbeitungsvorrich-
tung 200 (Schritt S1) . AuRerdem gibt der Positions-
informationsberechnungsteil 132 die berechneten
Positionsinformationen Uber den Benutzer an den
Anwendungsausfihrungsteil 133 aus.

[0064] Der Bestimmungsteil 221 der Informations-
verarbeitungsvorrichtung 200 bestimmt bei Empfang

der Positionsinformationen vom mobilen Endgeréat
100, ob das AR-Objekt auf der Grundlage der so
empfangenen Positionsinformationen angezeigt
werden soll (Schritt S2). Der Bestimmungsteil 221
weist den Display-Controller 222 an, den Anzeige-
startausloser auf der Grundlage des Ergebnisses
der Bestimmung, ob das AR-Objekt angezeigt wer-
den soll, zu erzeugen.

[0065] Der Display-Controller 222 erzeugt nach
Empfang der Anweisung zur Erzeugung des Anzei-
gestartauslésers vom Bestimmungsteil 221 den
Anzeigestartausléser fiir jedes mobile Endgerat
100. Der Display-Controller 222 Ubertragt den so
erzeugten Anzeigestartausloser an jedes mobile
Endgerat 100 (Schritt S3).

[0066] Der Anwendungsausfihrungsteil 133 des
mobilen Endgerates 100 bestimmt bei Empfang des
Anzeigestartausldsers von der Informationsverarbei-
tungsvorrichtung 200 den Typ und die Anzeigeposi-
tion des AR-Objekts auf der Grundlage des Anzeige-
startauslésers, des Entfernungsbildes und der
Positionsinformationen (ber den Benutzer (Schritt
S4). Der Anwendungsausfiihrungsteil 133 beginnt
damit, das AR-Objekt zur Zielposition zu bewegen
(Schritt S5). Der Anwendungsausfihrungsteil 133
Ubertragt nach dem Bewegen des AR-Objekts zur
Zielposition die Benachrichtigung Uber den
Abschluss der Bewegung an die Informationsverar-
beitungsvorrichtung 200 (Schritt S6).

[0067] Nach Empfang der Benachrichtigung Uber
die Beendigung der Bewegung von den mobilen
Endgeraten 100 aller Benutzer, an die der Anzeige-
startausloser gesendet wurde, sendet der Display-
Controller 222 der Informationsverarbeitungsvorrich-
tung 200 die Benachrichtigung Uber den Zustands-
Ubergang des AR-Objekts an die mobilen Endgerate
100, von denen die Benachrichtigung Uber die Been-
digung der Bewegung empfangen wurde (Schritt
S7). Beachten Sie, dass der Display-Controller 222
beispielsweise nach Empfang der Benachrichtigung
Uber den Abschluss der Bewegung von den mobilen
Endgeraten 100 der Mehrheit der Benutzer, an die
der Anzeigestartausléser gesendet wurde, die
Benachrichtigung Uber den Zustandsibergang an
die mobilen Endgerate 100 senden kann, an die der
Anzeigestartausldser gesendet wurde.

[0068] Der Anwendungsausfihrungsteil 133 des
mobilen Endgerates 100 beginnt nach dem Empfang
der Benachrichtigung Uber den Zustandsibergang
des AR-Objekts von der Informationsverarbeitungs-
vorrichtung 200 mit der Synchronisationsverarbei-
tung des AR-Objekts an der Zielposition auf der
Grundlage der so empfangenen Benachrichtigung
Uber den Zustandsiibergang (Schritt S8). Auf diese
Weise kann jeder Benutzer eine bestimmte Szene
auf die gleiche Weise erleben, selbst wenn das
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mobile Endgerat 100 eine Anzeigevorrichtung mit
einem begrenzten Betrachtungswinkel ist.

[1-6. Effekte]

[0069] Wie oben beschrieben, kann selbst bei
einem mobilen Endgerat 100, das eine Anzeigevor-
richtung mit begrenztem Betrachtungswinkel ist,
jeder Benutzer eine bestimmte Szene auf die gleiche
Weise erleben. Das heil}t, jeder Benutzer kann eine
Multiplayer-Anwendung mit Hilfe der AR-Technolo-
gie erleben, ohne eine notwendige Szene zu verpas-
sen, soweit dies mdglich ist. Dies ermdglicht es
aulerdem, die Bewegungen der AR-Objekte, die
asynchron zwischen den Benutzern gestartet wur-
den, auf natirliche Weise zu synchronisieren und
an der Zielposition zu stoppen. Dies ermdglicht fer-
ner, dass das AR-Objekt in Abhangigkeit von der
aktuellen Position des Benutzers erscheint.

(2. Zweite Ausfiihrungsform)

[0070] Unterdessen wird gemaR der ersten Ausfiih-
rungsform ein bestimmtes Objekt, wie z. B. eine Tlr
im realen Raum, als Erscheinungsbereich festgelegt,
aber es kann auch ein groRerer Bereich als Erschei-
nungsbereich festgelegt werden, und ein solcher Fall
wird als zweite Ausfihrungsform beschrieben.
Beachten Sie, dass gemal der zweiten Ausfiih-
rungsform das mobile Endgerat 100 und die Informa-
tionsverarbeitungsvorrichtung 200 baugleich mit
dem mobilen Endgerat 100 und der Informationsver-
arbeitungsvorrichtung 200 gemaf der ersten Ausfiih-
rungsform sind, so dass auf eine Beschreibung der
gemeinsamen Strukturen und Ablaufe verzichtet
wird.

[2-1. Beispiel des Erscheinungsbereichs gemaf der
zweiten Ausfuhrungsform]

[0071] Fig. 8 ist ein Diagramm, das ein Beispiel
einer Informationsverarbeitung gemal der zweiten
Ausfuhrungsform darstellt. In dem in Fig. 8 darge-
stellten Beispiel erscheinen die AR-Objekte V3, V4
von einem Erscheinungsbereich E2, wenn sich die
Benutzer U1, U2 einer bestimmten Stelle auf einer
Stralle innerhalb eines Gebiets ndhern. Beachten
Sie, dass das AR-Objekt V3 ein AR-Objekt ist, das
auf dem mobilen Endgerat 100a des Benutzers U1
angezeigt wird, und dass das AR-Objekt V4 ein AR-
Objekt ist, das auf dem mobilen Endgerat 100b des
Benutzers U2 angezeigt wird.

[0072] Der Erscheinungsbereich E2 wird auf eine
gesamte Wandflache eines Gebaudes gesetzt, die
einem Straf3enblock im realen Raum entspricht. In
diesem Fall passt die Informationsverarbeitungsvor-
richtung 200 die H6hen der AR-Objekte V3, V4, den
Startzeitpunkt, zu dem eine Animation erscheint, und
die Ankunftszeit an der Zielposition in Abhangigkeit

von den Positionen an, auf die die Benutzer U1, U2
schauen. Wie oben beschrieben, kann der Erschei-
nungsbereich E2 einen einstellbaren Erscheinungs-
positionsbereich haben, der grofRer ist als der
Erscheinungsbereich E1 gemaR der ersten Ausfih-
rungsform. Darlber hinaus kann der Erscheinungs-
bereich z. B. auf einer Etage eines Strallenblocks im
realen Raum in einer Weise festgelegt werden, die
von einem Ort oder einem Szenario abhangt.

[0073] Mit anderen Worten: GemalR der zweiten
Ausfihrungsform ist die Ebene im realen Raum, auf
der der Erscheinungsbereich festgelegt wird, speziell
eine Wand oder ein Boden im realen Raum. Die
Ebene im realen Raum kann als eine stationare
Ebene im realen Raum betrachtet werden, die
zumindest eine bestimmte Flache aufweist, die von
einem Sensor, einschlielich des Tiefensensors 112
oder dergleichen, erfasst wird. Der Ort im realen
Raum ist nicht auf eine glatte, d. h. flache Ebene
beschrankt, sondern kann UnregelmaRigkeiten auf-
weisen. Alternativ kann die Ebene im realen Raum
auch eine gekrimmte Ebene sein. Die Ebene im rea-
len Raum gemal der zweiten Ausflihrungsform ist
ein Bereich, der vom Sensor stabil erfasst wird, so
dass die Ebene in geeigneter Weise als ein Bereich
verwendet werden kann, in dem das AR-Objekt plat-
ziert wird.

(3. Dritte Ausfiihrungsform)

[0074] Aullerdem kann der Erscheinungsbereich
auf einen bestimmten Ort beschrankt werden, wenn
das AR-Objekt an einem bestimmten Ort erscheinen
soll, was als dritte Ausfihrungsform beschrieben
wird. Beachten Sie, dass gemal der dritten Ausfiih-
rungsform das mobile Endgerat 100 und die Informa-
tionsverarbeitungsvorrichtung 200 in ihrer Struktur
identisch mit dem mobilen Endgerat 100 und der
Informationsverarbeitungsvorrichtung 200 gemaf
der ersten Ausflihrungsform sind und daher keine
Beschreibung der gemeinsamen Strukturen und
Operationen gegeben wird.

[3-1. Beispiel des Erscheinungsbereichs gemaf der
dritten Ausfihrungsform]

[0075] Fig. 9 ist ein Diagramm, das ein Beispiel
einer Informationsverarbeitung gemaR der dritten
Ausflihrungsform darstellt. In dem in Fig. 9 darge-
stellten Beispiel erscheint, wenn sich der Benutzer
einer Tur eines Gebaudes nahert, ein AR-Objekt V5
innerhalb eines Erscheinungsbereichs E3, der auf
einer Uber der Tlr angebrachten Beleuchtungsvor-
richtung eingestellt ist. Der Erscheinungsbereich E3
ist auf einen bestimmten Ort, ndmlich die Beleuch-
tungseinrichtung, beschrankt. In diesem Fall passt
die Informationsverarbeitungsvorrichtung 200 den
Startzeitpunkt, zu dem eine Animation erscheint,
und die Wiedergabezeit der Animation an, ohne die
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Position des AR-Objekts V5 anzupassen. Um bei-
spielsweise das AR-Objekt V5 auf den mobilen End-
geraten 100a, 100b der Benutzer U1, U2 anzuzei-
gen, beginnt die
Informationsverarbeitungsvorrichtung 200, die Ani-
mation erscheinen zu lassen, wenn sich die Benutzer
U1, U2 jeweils einer vorgegebenen Position relativ
zum Erscheinungsbereich E3 ndhern. Wenn es sich
bei dem AR-Objekt V5 um einen Gegner im Multi-
player-Spiel handelt und eine Kampfstart-Animation
erscheint, wird die Synchronisation zwischen den
mobilen Endgeraten 100a, 100b gestartet. Wie
oben beschrieben, kdnnen die Animationen, die
asynchron in Abhéangigkeit von der Position des
Benutzers gestartet wurden, zu einem vorbestimm-
ten Zeitpunkt synchronisiert werden, selbst wenn
der Erscheinungsbereich begrenzt ist.

(4. Modifikationen von Ausflihrungsformen)

[0076] Die Verarbeitung gemal jeder oben
beschriebenen Ausfiihrungsform kann in verschiede-
nen anderen Modi als den oben beschriebenen Aus-
fihrungsformen durchgefiihrt werden.

[0077] In jeder der oben beschriebenen Ausfiih-
rungsformen wurde ein Beispiel beschrieben, bei
dem das mobile Endgerat 100 einen Prozessor, wie
z. B. den Controller 130, enthalt. Das mobile Endge-
rat 100 kann beispielsweise in einen brillenartigen
Schnittstellenteil, einen Rechenteil, der den Control-
ler 130 enthalt, und einen Bedienungsteil, der eine
Eingabeoperation oder dergleichen vom Benutzer
empfangt, unterteilt sein. Auflerdem handelt es sich
bei dem mobilen Endgerat 100 mit dem transparen-
ten und in Sichtlinienrichtung des Benutzers gehalt-
enen Display 101 gemal jeder Ausfiihrungsform um
eine so genannte AR-Brille. Das mobile Endgerat
100 kann ein Gerat sein, das mit dem als externes
Display dienenden Display 101 kommuniziert und
die Anzeigesteuerung auf dem Display 101 durch-
fihrt. DarlGber hinaus kann das mobile Endgerat
100 z. B. ein Smartphone sein, das der Benutzer
vor die Augen halt.

[0078] Zusatzlich kdnnen das Verarbeitungsverfah-
ren, die spezifische Bezeichnung und die Informatio-
nen, einschliel3lich verschiedener Daten und Para-
meter, die oben und in den Zeichnungen dargestellt
sind, nach Belieben gedndert werden, sofern nicht
anders angegeben. So sind beispielsweise die ver-
schiedenen Arten von Informationen, die in den ein-
zelnen Zeichnungen dargestellt sind, nicht auf die
abgebildeten Informationen beschranki.

[0079] AulRerdem sind die einzelnen Komponenten
der in den Zeichnungen dargestellten Gerate funktio-
nell konzipiert und missen nicht notwendigerweise
physisch so konfiguriert sein wie in den Zeichnungen
dargestellt. Das heil’t, eine bestimmte Form der Ver-

teilung und Integration jedes Geréates ist nicht auf die
dargestellte Form beschrankt, und alle oder ein Teil
davon kénnen funktionell oder physisch in einer
beliebigen Einheit verteilt und integriert werden, und
zwar in einer Weise, die von verschiedenen Lasten,
Nutzungsbedingungen und dergleichen abhangt.
Beispielsweise kdnnen, wie bei dem in Fig. 3 darge-
stellten mobilen Endgerat 300, die Funktionen des
mobilen Endgerates 100 und der Informationsverar-
beitungsvorrichtung 200 integriert sein.

[0080] Auflerdem kénnen die oben beschriebenen
Ausfihrungsformen und Modifikationen beliebig mit-
einander kombiniert werden, ohne dass die Verarbei-
tungsinhalte miteinander unvereinbar werden.

(5. Hardware-Struktur)

[0081] Die Informationsvorrichtung, wie z. B. das
mobile Endgerat 100 oder die Informationsverarbei-
tungsvorrichtung 200 gemaf jeder oben beschriebe-
nen Ausfihrungsform, wird durch einen Computer
1000 implementiert, der eine Struktur hat, wie sie z.
B. in Fig. 10 dargestellt ist. Im Folgenden wird ein
Beispiel anhand der Informationsverarbeitungsvor-
richtung 200 gemal der ersten Ausfihrungsform
beschrieben. Fig. 10 ist ein Hardware-Strukturdia-
gramm, das ein Beispiel eines Computers darstellt,
der die Funktion der Informationsverarbeitungsvor-
richtung implementiert. Der Computer 1000 weist
eine CPU 1100, einen Arbeitsspeicher (RAM) 1200,
einen Nur-Lese-Speicher (ROM) 1300, ein Festplat-
tenlaufwerk (HDD) 1400, eine Kommunikations-
schnittstelle 1500 und eine E/A-Schnittstelle 1600
auf. Die Komponenten des Computers 1000 sind
Uber einen Bus 1050 verbunden.

[0082] Die CPU 1100 arbeitet im Einklang mit einem
im ROM 1300 oder auf der Festplatte (HDD) 1400
gespeicherten Programm, um die einzelnen Kompo-
nenten zu steuern. So ladt die CPU 1100 beispiels-
weise ein im ROM 1300 oder auf der Festplatte 1400
gespeichertes Programm in das RAM 1200 und fihrt
die mit jedem der verschiedenen Programme ver-
bundene Verarbeitung aus.

[0083] Der ROM 1300 speichert ein Boot-Pro-
gramm, wie z. B. ein Basic Input Output System
(BIOS), das von der CPU 1100 bei der Inbetrieb-
nahme des Computers 1000 ausgefiihrt wird, ein
Programm, das an die spezifische Hardware des
Computers 1000 angepasst ist, und dergleichen.

[0084] Die Festplatte 1400 ist ein computerlesbares
Aufzeichnungsmedium, auf dem ein von der CPU
1100 auszufiihrendes Programm, von dem Pro-
gramm zu verwendende Daten und dergleichen auf
nicht flichtige Weise aufgezeichnet werden. Insbe-
sondere ist die Festplatte 1400 ein Aufzeichnungs-
medium, das ein Informationsverarbeitungspro-
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gramm gemaly der vorliegenden Offenbarung auf-
zeichnet, was ein Beispiel fir Programmdaten 1450
ist.

[0085] Die Kommunikationsschnittstelle 1500 ist
eine Schnittstelle, Uber die der Computer 1000 eine
Verbindung mit einem externen Netzwerk 1550 (bei-
spielsweise dem Internet) herstellen kann. Beispiels-
weise empfangt die CPU 1100 Daten von einer ande-
ren Vorrichtung oder Ubertragt von der CPU 1100
erzeugte Daten Uber die Kommunikationsschnitt-
stelle 1500 zu einer anderen Vorrichtung.

[0086] Die E/A-Schnittstelle 1600 ist eine Schnitt-
stelle, Uiber die der Computer 1000 eine Verbindung
mit einer E/A-Vorrichtung 1650 herstellen kann. Bei-
spielsweise empfangt die CPU 1100 Daten von einer
Eingabevorrichtung, wie z. B. einer Tastatur oder
einer Maus, Uber die E/A-Schnittstelle 1600. AulRer-
dem Ubertragt die CPU 1100 Uber die E/A-Schnitt-
stelle 1600 Daten an eine Ausgabevorrichtung wie
z. B. ein Display, einen Lautsprecher oder einen Dru-
cker. AulRerdem kann die E/A-Schnittstelle 1600 als
Medienschnittstelle dienen, die ein auf einem vorbe-
stimmten Aufzeichnungsmedium (Medium) aufge-
zeichnetes Programm oder dergleichen liest. Bei-
spiele fiir ein solches Medium sind ein optisches
Aufzeichnungsmedium wie eine Digital Versatile
Disc (DVD) oder eine wiederbeschreibbare Phasen-
wechselplatte (PD), ein magneto-optisches Auf-
zeichnungsmedium wie eine magneto-optische
(MO) Platte, ein Bandmedium, ein magnetisches
Aufzeichnungsmedium, ein Halbleiterspeicher und
dergleichen.

[0087] Wenn beispielsweise der Computer 1000 als
Informationsverarbeitungsvorrichtung 200 gemaf
der ersten Ausflhrungsform dient, fihrt die CPU
1100 des Computers 1000 das in den RAM 1200
geladene Informationsverarbeitungsprogramm aus,
um die Funktion des Bestimmungsteils 221 und der-
gleichen zu implementieren.

[0088] AufRerdem speichert die Festplatte 1400 das
Informationsverarbeitungsprogramm gemaf der vor-
liegenden Offenbarung und Daten im Speicher 210.
Dabei ist zu beachten, dass die CPU 1100 die Pro-
grammdaten 1450 von der Festplatte 1400 liest und
das Programm ausfiihrt. Alternativ, als weiteres Bei-
spiel, kann die CPU 1100 solche Programme auch
von einer anderen Vorrichtung Uber das externe
Netzwerk 1550 abrufen.

[6. Effekte]

[0089] Die Informationsverarbeitungsvorrichtung
200 umfasst eine Steuervorrichtung (Controller
220). Die Steuervorrichtung bestimmt, ob sich ein
erstes mobiles Endgerat (mobiles Endgerat 100a) in
einer ersten Position in einem realen Raum befindet,

und veranlasst, basierend auf der Bestimmung, dass
sich das erste mobile Endgerat in der ersten Position
befindet, dass das erste mobile Endgeréat beginnt, ein
virtuelles Objekt auf den realen Raum in einer Weise
zu Uberlagern, die von der ersten Position abhangt,
und bestimmt, ob sich ein zweites mobiles Endgerat
(mobiles Endgerat 100b), das sich vom ersten mobi-
len Endgerat unterscheidet, in der ersten Position
befindet, und veranlasst, basierend auf der Bestim-
mung, dass sich das zweite mobile Endgerat in der
ersten Position befindet, dass das zweite mobile
Endgerat beginnt, das virtuelle Objekt auf den realen
Raum zu Uberlagern. AuBerdem veranlasst die
Steuervorrichtung das erste mobile Endgerat, eine
erste Bewegung des virtuellen Objekts zu starten,
und veranlasst das zweite mobile Endgerat, eine
zweite Bewegung des virtuellen Objekts zu starten,
die sich in Bezug auf mindestens entweder einen
Anzeigestartzeitpunkt des virtuellen Objekts oder
eine Anzeigestartposition des virtuellen Objekts
unterscheidet, und veranlasst, dass die erste Bewe-
gung und die zweite Bewegung in einer synchron-
isierten Weise enden.

[0090] Auf diese Weise kann die Informationsverar-
beitungsvorrichtung 200 daflir sorgen, dass jeder
Benutzer eine bestimmte Szene auf die gleiche
Weise erlebt, selbst wenn die Anzeigevorrichtung
einen eingeschrankten Betrachtungswinkel hat.

[0091] Die erste Bewegung des virtuellen Objekts
entspricht einer Bewegung zu einer zweiten Position
im realen Raum, die sich von der ersten Position
unterscheidet.

[0092] Auf diese Weise kann die Informationsverar-
beitungsvorrichtung 200 daflir sorgen, dass jeder
Benutzer eine Multiplayer-Anwendung mit der AR-
Technologie erlebt, ohne eine notwendige Szene so
weit wie moglich zu verpassen.

[0093] Die zweite Bewegung des virtuellen Objekts
entspricht einer Bewegung von einer Anzeigestart-
position, die sich von einer Anzeigestartposition der
ersten Bewegung unterscheidet, zur zweiten Posi-
tion.

[0094] Auf diese Weise kann die Informationsverar-
beitungsvorrichtung 200 die Bewegungen der virtuel-
len Objekte, die asynchron zwischen den Benutzern
begonnen haben, auf natirliche Weise synchronisie-
ren und an der Zielposition anhalten.

[0095] Das virtuelle Objekt entspricht einem Pfad,
bei dem ein Bewegungspfad, der der ersten Bewe-
gung entspricht, und ein Bewegungspfad, der der
zweiten Bewegung entspricht, voneinander verschie-
den sind.

13/26



DE 11 2020 003 932 TS 2022.05.25

[0096] Aufdiese Weise kann das Informationsverar-
beitungsgerat 200 das virtuelle Objekt in Abhangig-
keit von der aktuellen Position des jeweiligen Benut-
zers erscheinen lassen.

[0097] Die Steuervorrichtung veranlasst nach dem
Ende der ersten Bewegung und der zweiten Bewe-
gung das erste mobile Endgerdt und das zweite
mobile Endgerat, das virtuelle Objekt in einer syn-
chronisierten Weise zu bewegen.

[0098] Aufdiese Weise kann das Informationsverar-
beitungsgerat 200 daflr sorgen, dass jeder Benutzer
eine bestimmte Szene auf dieselbe Weise erlebt.

[0099] Die zweite Bewegung des virtuellen Objekts
entspricht der Wiedergabe eines bewegten Bildes,
das sich von der ersten Bewegung in mindestens
einer der folgenden Eigenschaften unterscheidet:
Wiedergabegeschwindigkeit, Anzahl der Wiederho-
lungen und Lange.

[0100] Auf diese Weise kann die Informationsverar-
beitungsvorrichtung 200 die Bewegungen der virtuel-
len Objekte, die asynchron zwischen den Benutzern
begonnen haben, auf natlrliche Weise synchronisie-
ren und an der Zielposition anhalten.

[0101] Die Anzeigestartposition wird auf einer
Ebene im realen Raum festgelegt.

[0102] Aufdiese Weise kann das Informationsverar-
beitungsgerat 200 das virtuelle Objekt in Abhangig-
keit von der aktuellen Position des jeweiligen Benut-
zers erscheinen lassen.

[0103] Die Anzeigestartposition wird innerhalb eines
Bereichs festgelegt, der einem Objekt im realen
Raum entspricht.

[0104] Aufdiese Weise kann das Informationsverar-
beitungsgerat 200 das virtuelle Objekt in Abhangig-
keit von der aktuellen Position des jeweiligen Benut-
zers aus einem Objekt im realen Raum erscheinen
lassen.

[0105] Die erste Bewegung des virtuellen Objekts
und die zweite Bewegung des virtuellen Objekts ent-
sprechen jeweils der Anzeige eines Bildes in der
Anzeigestartposition.

[0106] Auf diese Weise kann die Informationsverar-
beitungsvorrichtung 200 das virtuelle Objekt, dessen
Erscheinungsposition auf eine vorbestimmte Posi-
tion im realen Raum begrenzt ist, fir jeden Benutzer
erscheinen lassen.

[0107] Beachten Sie, dass die hier beschriebenen
Effekte nur Beispiele sind und nicht restriktiv ausge-

legt werden, und dass auch andere Effekte bereitge-
stellt werden kénnen.

[0108] Beachten Sie, dass die vorliegende Techno-
logie die folgenden Konfigurationen annehmen kann.

(1) Informationsverarbeitungsvorrichtung, die
eine Steuervorrichtung umfasst, die fur Folgen-
des ausgebildet ist:

Feststellen, ob sich ein erstes mobiles Endgerat
an einer ersten Position in einem realen Raum
befindet und

Steuern, basierend auf der Feststellung, dass
sich das erste mobile Endgerat in der ersten
Position befindet, des ersten mobilen Endgera-
tes, um zu beginnen, ein virtuelles Objekt auf
den realen Raum in Reaktion auf die erste Posi-
tion zu Uberlagern, und

Feststellen, ob sich ein zweites mobiles Endge-
rat, das sich vom ersten mobilen Endgerat
unterscheidet, in der ersten Position befindet
und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass
sich das zweite mobile Endgerat in der ersten
Position befindet, des zweiten mobilen Endge-
rates, um zu beginnen, das virtuelle Objekt auf
den realen Raum zu lberlagern, wobei

die Steuervorrichtung Folgendes bewirkt:

Veranlassen des ersten mobilen Endgerates,
eine erste Bewegung des virtuellen Objekts zu
starten, und des zweiten mobilen Endgerates,
eine zweite Bewegung des virtuellen Objekts
zu starten, die sich in Bezug auf mindestens ent-
weder einen Anzeigestartzeitpunkt des virtuel-
len Objekts oder eine Anzeigestartposition des
virtuellen Objekts unterscheidet, und

Veranlassen, dass die erste Bewegung und die
zweite Bewegung in einer synchronisierten
Weise enden.

(2) Informationsverarbeitungsvorrichtung
gemal (1), wobei

die erste Bewegung des virtuellen Objekts eine
Bewegung zu einer zweiten Position im realen
Raum ist, die sich von der ersten Position unter-
scheidet.

(3) Informationsverarbeitungsvorrichtung
gemalf (2), wobei

die zweite Bewegung des virtuellen Objekts eine
Bewegung von einer Anzeigestartposition, die
sich von einer Anzeigestartposition der ersten
Bewegung unterscheidet, zur zweiten Position
ist.

(4) Informationsverarbeitungsvorrichtung
gemalf (3), wobei
ein Bewegungspfad einem Pfad entspricht, bei
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dem ein Bewegungspfad, der der ersten Bewe-
gung entspricht, und ein Bewegungspfad, der
der zweiten Bewegung entspricht, voneinander
verschiedene Pfade sind.

(5) Informationsverarbeitungsvorrichtung
gemal (1), wobei

die Steuervorrichtung nach dem Ende der ers-
ten Bewegung und der zweiten Bewegung das
erste mobile Endgerat und das zweite mobile
Endgerat veranlasst, das virtuelle Objekt in
einer synchronisierten Weise zu bewegen.

(6) Informationsverarbeitungsvorrichtung
geman (2), wobei

die zweite Bewegung des virtuellen Objekts der
Wiedergabe eines bewegten Bildes entspricht,
das sich von der ersten Bewegung in mindes-
tens einer der folgenden Eigenschaften unter-
scheidet: Wiedergabegeschwindigkeit, Anzahl
der Wiederholungen und Lange.

(7) Informationsverarbeitungsvorrichtung
gemal (1), wobei

die Anzeigestartposition auf einer Ebene im rea-
len Raum festgelegt wird.

(8) Informationsverarbeitungsvorrichtung
gemal (1), wobei

die Anzeigestartposition innerhalb eines
Bereichs festgelegt wird, der einem Objekt im
realen Raum entspricht.

(9) Informationsverarbeitungsvorrichtung
gemal (1), wobei

die erste Bewegung des virtuellen Objekts und
die zweite Bewegung des virtuellen Objekts die
Anzeige eines Bildes in der Anzeigestartposition
sind.

(10) Informationsverarbeitungsverfahren, bei
dem eine Steuervorrichtung veranlasst wird,
die folgenden Prozesse durchzuflhren:

Feststellen, ob sich ein erstes mobiles Endgeréat
an einer ersten Position in einem realen Raum
befindet und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass
sich das erste mobile Endgerat in der spezifi-
schen Position befindet, des ersten mobilen
Endgerates, um zu beginnen, ein virtuelles
Objekt auf den realen Raum in Reaktion auf
die erste Position zu Uberlagern, und

Feststellen, ob sich ein zweites mobiles Endge-
rat, das sich vom ersten mobilen Endgerat
unterscheidet, in der ersten Position befindet
und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass
sich das zweite mobile Endgerat in der ersten
Position befindet, des zweiten mobilen Endge-
rates, um zu beginnen, das virtuelle Objekt auf
den realen Raum zu Uberlagern, wobei
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der von der Steuervorrichtung durchgefiihrte
Prozess Folgendes umfasst:

Veranlassen des ersten mobilen Endgerates,
eine erste Bewegung des virtuellen Objekts zu
starten, und des zweiten mobilen Endgerates,
eine zweite Bewegung des virtuellen Objekts
zu starten, die sich in Bezug auf mindestens ent-
weder einen Anzeigestartzeitpunkt des virtuel-
len Objekts oder eine Anzeigestartposition des
virtuellen Objekts unterscheidet, und

Bewirken, dass die erste Bewegung und die
zweite Bewegung in einer synchronisierten
Weise enden.

(11) Aufzeichnungsmedium, das ein Informa-
tionsverarbeitungsprogramm aufzeichnet, um
eine Steuervorrichtung zu veranlassen, die fol-
genden Prozesse auszufiihren:

Feststellen, ob sich ein erstes mobiles Endgeréat
an einer ersten Position in einem realen Raum
befindet und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass
sich das erste mobile Endgerat in der spezifi-
schen Position befindet, des ersten mobilen
Endgerates, um zu beginnen, ein virtuelles
Objekt auf den realen Raum in Reaktion auf
die erste Position zu Uberlagern, und

Feststellen, ob sich ein zweites mobiles Endge-
rat, das sich vom ersten mobilen Endgerat
unterscheidet, in der ersten Position befindet
und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass
sich das zweite mobile Endgerat in der ersten
Position befindet, des zweiten mobilen Endge-
rates, um zu beginnen, das virtuelle Objekt auf
den realen Raum zu Uberlagern, wobei

der von der Steuervorrichtung durchgefiihrte
Prozess Folgendes umfasst:

Veranlassen des ersten mobilen Endgerates,
eine erste Bewegung des virtuellen Objekts zu
starten, und des zweiten mobilen Endgerates,
eine zweite Bewegung des virtuellen Objekts
zu starten, die sich in Bezug auf mindestens ent-
weder einen Anzeigestartzeitpunkt des virtuel-
len Objekts oder eine Anzeigestartposition des
virtuellen Objekts unterscheidet, und

Bewirken, dass die erste Bewegung und die
zweite Bewegung in einer synchronisierten
Weise enden.

Liste der Bezugszeichen

MOBILES ENDGERAT
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103 KOMMUNIKATIONS-
TEIL

110 SENSOR

120 MASSENSPEICHER

130 CONTROLLER

131 UMGEBUNGSINFOR-
MATIONSERFAS-
SUNGSTEIL

132 POSITIONSINFOR-
MATIONSBERECH-
NUNGSTEIL

133 ANWENDUNGSAUS-
FUHRUNGSTEIL

134 AUSGABECONTROL-
LER

200 INFORMATIONSVER-
ARBEITUNGSVOR-
RICHTUNG

201 KOMMUNIKATIONS-
TEIL

210 MASSENSPEICHER

220 CONTROLLER

221 BESTIMMUNGSTEIL

222 DISPLAY-CONTROL-
LER

A1, A2 BLICKWINKEL

E1 bis E3 ERSCHEINUNGSBE-
REICH

V1 bis V5 AR-OBJEKT

U1 bis U4 BENUTZER

16/26



DE 11 2020 003 932 T5 2022.05.25
ZITATE ENTHALTEN IN DER BESCHREIBUNG
Zitierte Patentliteratur

- JP 2012181704 A [0004]

17/26



DE 11 2020 003 932 TS 2022.05.25

Patentanspriiche

1. Informationsverarbeitungsvorrichtung, die
eine Steuervorrichtung umfasst, die fur Folgendes
ausgebildet ist:

Feststellen, ob sich ein erstes mobiles Endgerat an
einer ersten Position in einem realen Raum befindet
und

Steuern, basierend auf der Feststellung, dass sich
das erste mobile Endgerat in der ersten Position
befindet, des ersten mobilen Endgerdtes, um zu
beginnen, ein virtuelles Objekt auf den realen
Raum in Reaktion auf die erste Position zu Uberla-
gern, und

Feststellen, ob sich ein zweites mobiles Endgerat,
das sich vom ersten mobilen Endgerat unterschei-
det, in der ersten Position befindet und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass sich
das zweite mobile Endgerat in der ersten Position
befindet, des zweiten mobilen Endgerates, um zu
beginnen, das virtuelle Objekt auf den realen
Raum zu Uberlagern, wobei

die Steuervorrichtung Folgendes bewirkt:
Veranlassen des ersten mobilen Endgerates, eine
erste Bewegung des virtuellen Objekts zu starten,
und des zweiten mobilen Endgerates, eine zweite
Bewegung des virtuellen Objekts zu starten, die
sich in Bezug auf mindestens entweder einen Anzei-
gestartzeitpunkt des virtuellen Objekts oder eine
Anzeigestartposition des virtuellen Objekts unter-
scheidet, und

Bewirken, dass die erste Bewegung und die zweite
Bewegung in einer synchronisierten Weise enden.

2. Informationsverarbeitungsvorrichtung geman
Anspruch 1, wobei die erste Bewegung des virtuel-
len Objekts eine Bewegung zu einer zweiten Posi-
tion im realen Raum ist, die sich von der ersten
Position unterscheidet.

3. Informationsverarbeitungsvorrichtung geman
Anspruch 2, wobei die zweite Bewegung des virtuel-
len Objekts eine Bewegung von einer Anzeigestart-
position, die sich von einer Anzeigestartposition der
ersten Bewegung unterscheidet, zur zweiten Posi-
tion ist.

4. Informationsverarbeitungsvorrichtung gemaf
Anspruch 3, wobei ein Bewegungspfad einem Pfad
entspricht, bei dem ein Bewegungspfad, der der ers-
ten Bewegung entspricht, und ein Bewegungspfad,
der der zweiten Bewegung entspricht, voneinander
verschiedene Pfade sind.

5. Informationsverarbeitungsvorrichtung geman
Anspruch 1, wobei die Steuervorrichtung nach dem
Ende der ersten Bewegung und der zweiten Bewe-
gung das erste mobile Endgerat und das zweite
mobile Endgerat veranlasst, das virtuelle Objekt in
einer synchronisierten Weise zu bewegen.

6. Informationsverarbeitungsvorrichtung geman
Anspruch 2, wobei die zweite Bewegung des virtuel-
len Objekts der Wiedergabe eines bewegten Bildes
entspricht, das sich von der ersten Bewegung in
mindestens einer der folgenden Eigenschaften
unterscheidet: Wiedergabegeschwindigkeit, Anzahl
der Wiederholungen und Lénge.

7. Informationsverarbeitungsvorrichtung geman
Anspruch 1, wobei die Anzeigestartposition auf
einer Ebene im realen Raum festgelegt wird.

8. Informationsverarbeitungsvorrichtung geman
Anspruch 1, wobei die Anzeigestartposition inner-
halb eines Bereichs festgelegt wird, der einem
Objekt im realen Raum entspricht.

9. Informationsverarbeitungsvorrichtung geman
Anspruch 1, wobei die erste Bewegung des virtuel-
len Objekts und die zweite Bewegung des virtuellen
Objekts die Anzeige eines Bildes in der Anzeige-
startposition sind.

10. Informationsverarbeitungsverfahren, bei dem
eine Steuervorrichtung veranlasst wird, die folgen-
den Prozesse durchzufihren:

Feststellen, ob sich ein erstes mobiles Endgerat an
einer ersten Position in einem realen Raum befindet
und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass sich
das erste mobile Endgerat in der ersten Position
befindet, des ersten mobilen Endgerates, um zu
beginnen, ein virtuelles Objekt auf den realen
Raum in Reaktion auf die erste Position zu lberla-
gern, und

Feststellen, ob sich ein zweites mobiles Endgerat,
das sich vom ersten mobilen Endgerat unterschei-
det, in der ersten Position befindet und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass sich
das zweite mobile Endgerat in der ersten Position
befindet, des zweiten mobilen Endgerates, um zu
beginnen, das virtuelle Objekt auf den realen
Raum zu Uberlagern, wobei

der von der Steuervorrichtung durchgefihrte Pro-
zess Folgendes umfasst:

Veranlassen des ersten mobilen Endgerates, eine
erste Bewegung des virtuellen Objekts zu starten,
und des zweiten mobilen Endgerates, eine zweite
Bewegung des virtuellen Objekts zu starten, die
sich in Bezug auf mindestens entweder einen Anzei-
gestartzeitpunkt des virtuellen Objekts oder eine
Anzeigestartposition des virtuellen Objekts unter-
scheidet, und

Veranlassen, dass die erste Bewegung und die
zweite Bewegung in einer synchronisierten Weise
enden.

11. Aufzeichnungsmedium, das ein Informa-
tionsverarbeitungsprogramm aufzeichnet, um eine
Steuervorrichtung zu veranlassen, die folgenden
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Prozesse durchzufiihren:

Feststellen, ob sich ein erstes mobiles Endgerat an
einer ersten Position in einem realen Raum befindet
und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass sich
das erste mobile Endgerat in der ersten Position
befindet, des ersten mobilen Endgerates, um zu
beginnen, ein virtuelles Objekt auf den realen
Raum in Reaktion auf die erste Position zu Uberla-
gern, und

Feststellen, ob sich ein zweites mobiles Endgeréat,
das sich vom ersten mobilen Endgerat unterschei-
det, in der ersten Position befindet und

Steuern, basierend auf der Bestimmung, dass sich
das zweite mobile Endgerat in der ersten Position
befindet, des zweiten mobilen Endgerates, um zu
beginnen, das virtuelle Objekt auf den realen
Raum zu Uberlagern, wobei

der von der Steuervorrichtung durchgefihrte Pro-
zess Folgendes umfasst:

Veranlassen des ersten mobilen Endgerates, eine
erste Bewegung des virtuellen Objekts zu starten,
und des zweiten mobilen Endgerates, eine zweite
Bewegung des virtuellen Objekts zu starten, die
sich in Bezug auf mindestens entweder einen Anzei-
gestartzeitpunkt des virtuellen Objekts oder eine
Anzeigestartposition des virtuellen Objekts unter-
scheidet, und

Veranlassen, dass die erste Bewegung und die
zweite Bewegung in einer synchronisierten Weise
enden.

Es folgen 7 Seiten Zeichnungen
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