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(57)【要約】
【課題】ヘッドマウントディスプレイの消費電力を削減
できる表示制御方法、通信装置、表示制御プログラムお
よび表示制御装置を提供する。
【解決手段】表示制御方法は、センサにより検出された
ヘッドマウントディスプレイの位置および向きに応じて
特定されるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブ
ジェクトデータを検出する処理をコンピュータが実行す
る。また、表示制御方法は、当該オブジェクトデータを
検出すると、オブジェクトデータをヘッドマウントディ
スプレイに表示する処理をコンピュータが実行する。ま
た、表示制御方法は、複数のオブジェクトデータそれぞ
れに対応付けられた位置までの距離を算出する処理をコ
ンピュータが実行する。また、表示制御方法は、算出し
た距離の分布に基づき、ヘッドマウントディスプレイの
向きの検出を抑制する制御を行う処理をコンピュータが
実行する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　センサにより検出されたヘッドマウントディスプレイの位置および向きに応じて特定さ
れるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブジェクトデータを検出すると、前記オブ
ジェクトデータを前記ヘッドマウントディスプレイに表示する表示制御方法において、
　複数のオブジェクトデータそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出し、
　算出した前記距離の分布に基づき、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑
制する制御を行う、
　処理をコンピュータが実行することを特徴とする表示制御方法。
【請求項２】
　前記抑制する制御を行う処理は、前記複数のオブジェクトデータに対応付けられた位置
のうち何れの位置も前記ヘッドマウントディスプレイにオブジェクトデータを表示する対
象の範囲に含まれない場合、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑制する制
御を行う、
　ことを特徴とする請求項１に記載の表示制御方法。
【請求項３】
　前記抑制する制御を行う処理は、前記複数のオブジェクトデータに対応付けられた位置
のうち何れの位置も前記距離が指定された距離よりも大きい場合、前記ヘッドマウントデ
ィスプレイの向きの検出を抑制する制御を行う、
　ことを特徴とする請求項１に記載の表示制御方法。
【請求項４】
　ヘッドマウントディスプレイからセンサ情報を受信する受信部と、
　位置を測定する位置測定部と、
　前記位置測定部で測定した位置と所定の位置関係にある位置に対応付けられたオブジェ
クトの有無判定結果に応じて、該ヘッドマウントディスプレイが備えるセンサの動作、ま
たは、センサ情報の送信を制御する信号を前記ヘッドマウントディスプレイに送信する送
信部と、
　を備えたことを特徴とする通信装置。
【請求項５】
　前記ヘッドマウントディスプレイが備える前記センサは、前記ヘッドマウントディスプ
レイの方向を検出するセンサであることを特徴とする請求項４に記載の通信装置。
【請求項６】
　前記送信部は、前記オブジェクトが無い旨の判定結果である場合に、前記オブジェクト
が有る旨の判定結果である場合と比較して、前記センサの検出動作の周期を長くする制御
、および、前記センサ情報の送信の周期を長くする制御のうち、１つ以上の制御を行う信
号を前記ヘッドマウントディスプレイに送信する、
　ことを特徴とする請求項４または５に記載の通信装置。
【請求項７】
　位置検出センサと、方向検出センサとを備えたヘッドマウントディスプレイから前記位
置検出センサで検出された位置を受信する受信部と、
　受信した前記位置に基づく、前記位置と所定の位置関係にある位置に対応づけられたオ
ブジェクトの有無判定結果に応じて、前記位置検出センサ及び／又は前記方向検出センサ
の動作、または、前記位置検出センサ及び／又は前記方向検出センサで取得したセンサ情
報の送信を制御する信号を前記ヘッドマウントディスプレイに送信する送信部と、
　を備えたことを特徴とする通信装置。
【請求項８】
　位置検出センサと、方向検出センサとを備えたヘッドマウントディスプレイから前記位
置検出センサで検出された位置を受信する受信部と、
　前記ヘッドマウントディスプレイに信号を送信する送信部と、
　受信した前記位置に基づく、前記位置と所定の位置関係にある位置に対応づけられたオ
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ブジェクトの検索に応じて、前記方向検出センサによる検出方向を前記ヘッドマウントデ
ィスプレイから送信するように前記ヘッドマウントディスプレイに指示する信号を送信す
るように前記送信部を制御する制御部と、
　を備え、
　前記制御部は、前記ヘッドマウントディスプレイから受信した位置と方向とに基づくオ
ブジェクトの検索に応じて、特定のオブジェクトを含む画像を前記ヘッドマウントディス
プレイに送信するように前記送信部を制御する、
　ことを特徴とする通信装置。
【請求項９】
　センサにより検出されたヘッドマウントディスプレイの位置および向きに応じて特定さ
れるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブジェクトデータを検出すると、前記オブ
ジェクトデータを前記ヘッドマウントディスプレイに表示する処理をコンピュータに実行
させる表示制御プログラムにおいて、
　複数のオブジェクトデータそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出し、
　算出した前記距離の分布に基づき、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑
制する制御を行う、
　処理をコンピュータに実行させることを特徴とする表示制御プログラム。
【請求項１０】
　センサにより検出されたヘッドマウントディスプレイの位置および向きに応じて特定さ
れるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブジェクトデータを検出すると、前記オブ
ジェクトデータを前記ヘッドマウントディスプレイに表示する表示制御装置において、
　複数のオブジェクトデータそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出する算出部
と、
　算出した前記距離の分布に基づき、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑
制する制御を行う検出制御部と、
　を備えることを特徴とする表示制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、表示制御方法、通信装置、表示制御プログラムおよび表示制御装置に関する
。
【背景技術】
【０００２】
　近年、ヘッドマウントディスプレイ等の表示装置を用いて、撮像された画像上にオブジ
ェクトを重畳表示させるＡＲ（Augmented　Reality）技術が提案されている。ＡＲにおい
てオブジェクトを重畳表示させる場合、ヘッドマウントディスプレイの位置や向きを検出
し、検出した位置や向きに応じてオブジェクトを変化させる。これにより、ヘッドマウン
トディスプレイには、ユーザの位置、および、ユーザが向いている方向に応じたオブジェ
クトが撮像画像上に重畳表示される。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００９－２９４３７２号公報
【特許文献２】特開２０１４－２３５７１７号公報
【特許文献３】国際公開第２０１３／１４５１４７号
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、ヘッドマウントディスプレイの位置や向きを検出すると消費電力が増大
し、ヘッドマウントディスプレイの連続稼働時間が短くなる。このため、ヘッドマウント
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ディスプレイの位置や向きを検出しつつ、ヘッドマウントディスプレイの消費電力を削減
することは困難である。
【０００５】
　一つの側面では、本発明は、ヘッドマウントディスプレイの消費電力を削減できる表示
制御方法、通信装置、表示制御プログラムおよび表示制御装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　一つの態様では、表示制御方法は、センサにより検出されたヘッドマウントディスプレ
イの位置および向きに応じて特定されるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブジェ
クトデータを検出する処理をコンピュータが実行する。また、表示制御方法は、当該オブ
ジェクトデータを検出すると、前記オブジェクトデータを前記ヘッドマウントディスプレ
イに表示する処理をコンピュータが実行する。また、表示制御方法は、複数のオブジェク
トデータそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出する処理をコンピュータが実行
する。また、表示制御方法は、算出した前記距離の分布に基づき、前記ヘッドマウントデ
ィスプレイの向きの検出を抑制する制御を行う処理をコンピュータが実行する。
【発明の効果】
【０００７】
　ヘッドマウントディスプレイの消費電力を削減できる。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】図１は、実施例の表示制御システムの構成の一例を示すブロック図である。
【図２】図２は、オブジェクトデータの表示の一例を示す図である。
【図３】図３は、レーダーチャートの一例を示す図である。
【図４】図４は、オブジェクトデータの表示の他の一例を示す図である。
【図５】図５は、表示領域内にオブジェクトデータがない場合の表示の一例を示す図であ
る。
【図６】図６は、表示領域内にオブジェクトデータがない場合の表示の他の一例を示す図
である。
【図７】図７は、表示領域内にオブジェクトデータがない場合におけるセンサ情報に関す
る動作の一例を示す図である。
【図８】図８は、表示領域内にオブジェクトデータがある場合におけるセンサ情報に関す
る動作の一例を示す図である。
【図９】図９は、オブジェクトデータ記憶部の一例を示す図である。
【図１０】図１０は、実施例の表示制御処理の一例を示すシーケンス図である。
【図１１】図１１は、実施例の表示制御処理の一例を示すシーケンス図である。
【図１２】図１２は、表示制御プログラムを実行するコンピュータの一例を示す図である
。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　以下、図面に基づいて、本願の開示する表示制御方法、通信装置、表示制御プログラム
および表示制御装置の実施例を詳細に説明する。なお、本実施例により、開示技術が限定
されるものではない。また、以下の実施例は、矛盾しない範囲で適宜組みあわせてもよい
。
【実施例】
【００１０】
　図１は、実施例の表示制御システムの構成の一例を示すブロック図である。図１に示す
表示制御システム１は、ヘッドマウントディスプレイ（以下、ＨＭＤ（Head　Mounted　D
isplay）ともいう。）１０と、表示制御装置１００と、サーバ２００とを有する。ＨＭＤ
１０と表示制御装置１００とは、１対１で無線または有線により接続される。すなわち、
ＨＭＤ１０は、表示制御装置１００の表示部の一例として機能する。なお、ＨＭＤ１０と
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表示制御装置１００とは、１対１での接続に限定されず、１対多、多対１または多対多で
の接続であってもよい。また、図１では、ＨＭＤ１０と表示制御装置１００との組につい
て、１組を一例として示したが、ＨＭＤ１０と表示制御装置１００との組の数は限定され
ず、任意の数のＨＭＤ１０と表示制御装置１００との組を有してもよい。また、表示制御
装置１００は、通信装置の一例である。
【００１１】
　ＨＭＤ１０と表示制御装置１００との間は、例えば、Ｗｉ－Ｆｉ　Ｄｉｒｅｃｔ（登録
商標）等の無線ＬＡＮ（Local　Area　Network）により相互に通信可能に接続される。ま
た、表示制御装置１００とサーバ２００との間は、ネットワークＮを介して相互に通信可
能に接続される。かかるネットワークＮには、有線または無線を問わず、インターネット
を始め、ＬＡＮやＶＰＮ（Virtual　Private　Network）などの任意の種類の通信網を採
用できる。
【００１２】
　ＨＭＤ１０は、ユーザが表示制御装置１００とともに装着し、表示制御装置１００から
送信される表示画面を表示する。ＨＭＤ１０は、例えば、単眼の透過型のＨＭＤを用いる
ことができる。なお、ＨＭＤ１０は、例えば、両眼用や没入型等の各種のＨＭＤを用いる
ようにしてもよい。また、ＨＭＤ１０は、ユーザの位置や顔の向きを検出するために、位
置検出センサおよび方向検出センサを有する。
【００１３】
　表示制御装置１００は、ユーザが装着して操作する情報処理装置であり、例えば、タブ
レット端末やスマートフォン等の移動体通信端末等を用いることができる。表示制御装置
１００は、例えば、ＨＭＤ１０の位置検出センサおよび方向検出センサによって検出され
た位置および向きの情報をＨＭＤ１０から受信する。表示制御装置１００は、センサによ
り検出されたＨＭＤ１０の位置および向きに応じて特定されるエリア内の位置に対応付け
て登録されたオブジェクトデータを検出すると、オブジェクトデータをＨＭＤ１０に表示
する。なお、位置検出センサは、ＨＭＤ１０のセンサを用いずに、表示制御装置１００が
有する位置検出センサを用いてもよい。表示制御装置１００は、複数のオブジェクトデー
タそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出する。表示制御装置１００は、算出し
た距離の分布に基づき、ＨＭＤ１０の向きの検出を抑制する制御を行う。これにより、表
示制御装置１００は、ヘッドマウントディスプレイ１０の消費電力を削減できる。
【００１４】
　サーバ２００は、例えば、ある工場における設備点検用のＡＲコンテンツをオブジェク
トデータとして管理するデータベースを有する。サーバ２００は、表示制御装置１００の
求めに応じて、ネットワークＮを介して、オブジェクトデータを表示制御装置１００に送
信する。
【００１５】
　ここで、ＨＭＤ１０に表示される表示画面の一例について説明する。図２は、オブジェ
クトデータの表示の一例を示す図である。図２に示すように、表示画面２０には、レーダ
ーチャート２１と、オブジェクトデータであるＡＲコンテンツ２５、２６とが表示される
。なお、以下の説明では、オブジェクトデータの一例として、ＡＲコンテンツを用いる場
合について説明する。レーダーチャート２１には、ユーザを中心として周囲のオブジェク
トデータの位置が表示される。また、レーダーチャート２１は、オブジェクトデータが表
示画面２０内に表示される表示領域２２と、表示領域２２の周囲に設定されたプレ表示領
域２３とを有する。レーダーチャート２１では、オブジェクトデータは点で表される。
【００１６】
　プレ表示領域２３内のオブジェクトデータは、ユーザがオブジェクトデータの方向を向
いても表示画面２０内には表示されないが、ユーザがさらに近づいた場合に、表示画面２
０内に表示される。また、レーダーチャート２１は、ユーザの視界を示す視界２４を有す
る。つまり、表示画面２０には、レーダーチャート２１において、表示領域２２内であり
、かつ、視界２４内にあるオブジェクトデータが表示される。図２に示す表示画面２０で
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は、視界２４内にＡＲコンテンツ２５、２６に対応する点があるため、表示画面２０にＡ
Ｒコンテンツ２５、２６が表示される。
【００１７】
　図３は、レーダーチャートの一例を示す図である。図３は、レーダーチャート２１を拡
大したものである。レーダーチャート２１は、ユーザ位置２１ａを中心とした円で構成さ
れ、ユーザ位置２１ａから所定の距離を半径とした円の表示領域２２と、表示領域２２の
円および表示領域２２より大きい円で囲まれた領域であるプレ表示領域２３とを有する。
また、レーダーチャート２１には、北の方角を示す方位マーク２１ｂが表示される。なお
、方位マーク２１ｂは、例えば、ユーザの移動や向きに応じて移動可能としてもよい。
【００１８】
　表示領域２２およびプレ表示領域２３には、例えば、オブジェクトデータを示す点が複
数表示され、例えば、表示領域２２内、かつ、視界２４内のオブジェクトデータ２７が表
示画面に表示される。これに対し、プレ表示領域２３内、かつ、視界２４内のオブジェク
トデータ２８は、表示画面に表示されない。また、他の点よりも大きな点で示されるオブ
ジェクトデータ２９は、表示制御装置１００においてオブジェクトデータの編集中である
ことを示す。なお、オブジェクトデータの編集は、例えば、オブジェクトデータの位置、
大きさの変更、情報の付加等が挙げられる。
【００１９】
　図４は、オブジェクトデータの表示の他の一例を示す図である。図４に示すように、表
示画面３０は、図２に示す表示画面２０と比較して、ユーザの向きが異なっている。すな
わち、表示画面３０は、ユーザが南方向から北西方向に向きを変えた場合における表示画
面である。表示画面３０のレーダーチャート２１では、表示領域２２内、かつ、視界２４
内に、ＡＲコンテンツ３１、３２に対応する点が存在する。このため、表示画面３０には
、ＡＲコンテンツ３１、３２が表示される。なお、プレ表示領域２３内のオブジェクトデ
ータは表示されない。
【００２０】
　図５は、表示領域内にオブジェクトデータがない場合の表示の一例を示す図である。図
５に示すように、表示画面３５は、ユーザの周囲、つまり表示領域２２およびプレ表示領
域２３内にオブジェクトデータがない場合の表示画面である。表示画面３５では、ユーザ
の周囲にオブジェクトデータがないため、レーダーチャート２１にもオブジェクトデータ
を示す点が表示されない。図６は、表示領域内にオブジェクトデータがない場合の表示の
他の一例を示す図である。図６に示すように、表示画面３６は、表示画面３５の状態から
ユーザの向きが変化した状態であるが、向きが変化したとしても、やはり周囲にオブジェ
クトデータがないため、レーダーチャート２１内の表示を含めて、表示画面３６にはオブ
ジェクトデータが表示されない。このように、ユーザの周囲にオブジェクトデータがない
場合には、ユーザの向きを検出しても無駄となるため、方向検出センサを停止しても構わ
ないこととなる。本実施例では、この点に着目してＨＭＤ１０の消費電力の低減を行う。
【００２１】
　表示制御装置１００は、ＨＭＤ１０の消費電力を低減するために、ＨＭＤ１０に対する
センサ情報取得要求を制御する。図７は、表示領域内にオブジェクトデータがない場合に
おけるセンサ情報に関する動作の一例を示す図である。図７に示すように、表示制御装置
１００は、レーダーチャート２１内にオブジェクトデータがない場合には、ＨＭＤ１０の
向きを検出しなくてもよいので、ＨＭＤ１０に対するセンサ情報取得要求を停止する。
【００２２】
　図８は、表示領域内にオブジェクトデータがある場合におけるセンサ情報に関する動作
の一例を示す図である。図８は、例えば、ユーザが、図７の状態からオブジェクトデータ
が設定されている位置に移動した場合である。図８に示すように、表示制御装置１００は
、レーダーチャート２１内にオブジェクトデータがある場合、ＨＭＤ１０の向きを検出す
るために、ＨＭＤ１０に対するセンサ情報取得要求を行う。このように、表示制御装置１
００は、レーダーチャート２１内におけるオブジェクトデータの有無によってＨＭＤ１０
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にセンサ情報取得要求を制御するので、ＨＭＤ１０の消費電力を削減できる。
【００２３】
　次に、ＨＭＤ１０の構成について説明する。図１に示すように、ＨＭＤ１０は、通信部
１１と、位置検出センサ１２と、方向検出センサ１３と、表示部１４と、記憶部１５と、
制御部１６とを有する。なお、ＨＭＤ１０は、図１に示す機能部以外にも、例えば各種の
入力デバイスや音声出力デバイス等の機能部を有することとしてもかまわない。
【００２４】
　通信部１１は、例えば、無線ＬＡＮ等の通信モジュール等によって実現される。通信部
１１は、例えば、Ｗｉ－Ｆｉ　Ｄｉｒｅｃｔ（登録商標）により表示制御装置１００と無
線で接続され、表示制御装置１００との間で情報の通信を司る通信インタフェースである
。通信部１１は、表示制御装置１００から、センサ制御情報および表示画面を受信する。
通信部１１は、受信したセンサ制御情報および表示画面を制御部１６に出力する。また、
通信部１１は、制御部１６から入力されたセンサ情報を表示制御装置１００に送信する。
【００２５】
　位置検出センサ１２は、ＨＭＤ１０の位置、つまりユーザの位置を検出するセンサであ
る。位置検出センサ１２は、例えば、ＧＰＳ（Global　Positioning　System）受信機で
あり、受信したＧＰＳ信号に基づいて、経度緯度および高度を含む位置情報を生成する。
位置検出センサ１２は、生成した位置情報を制御部１６に出力する。また、位置検出セン
サ１２は、制御部１６から動作の開始または終了や測定周期の変更等を行うための制御情
報が入力される。位置検出センサ１２は、入力された制御情報に基づいて、動作の開始ま
たは終了や測定周期の変更等を実行する。なお、位置検出センサ１２は、その他の測位シ
ステムに対応するセンサであってもよい。また、ユーザの位置を表示制御装置１００で計
測する場合には、位置検出センサ１２は動作を停止していてもよいし、設けなくてもよい
。
【００２６】
　方向検出センサ１３は、ＨＭＤ１０の方向、つまりユーザの向きを検出するセンサであ
る。方向検出センサ１３は、例えば、加速度センサ、ジャイロセンサおよび方位センサを
用いてユーザの向き、つまり、ユーザの向いている方向を検出する。加速度センサとして
は、例えば、ピエゾ抵抗型や静電容量型等の３軸加速度センサを用いることができる。ジ
ャイロセンサとしては、例えば振動型のジャイロセンサを用いることができる。方位セン
サとしては、例えば、磁気センサを用いることができる。方向検出センサ１３は、検出し
た方向を含む方向情報を制御部１６に出力する。また、方向検出センサ１３は、制御部１
６から動作の開始または終了や測定周期の変更等を行うための制御情報が入力される。方
向検出センサ１３は、入力された制御情報に基づいて、動作の開始または終了や測定周期
の変更等を実行する。
【００２７】
　表示部１４は、各種情報を表示するための表示デバイスである。表示部１４は、例えば
、ハーフミラーに映像が投影され、ユーザが映像とともに外部の風景を透過して見ること
ができる透過型のＨＭＤの表示素子に相当する。なお、表示部１４は、没入型、ビデオ透
過型、網膜投影型等のＨＭＤに対応する表示素子でもよい。
【００２８】
　記憶部１５は、例えば、ＲＡＭ（Random　Access　Memory）、フラッシュメモリ（Flas
h　Memory）等の半導体メモリ素子等の記憶装置によって実現される。記憶部１５は、制
御部１６での処理に用いる情報を記憶する。
【００２９】
　制御部１６は、例えば、ＣＰＵ（Central　Processing　Unit）やＭＰＵ（Micro　Proc
essing　Unit）等によって、内部の記憶装置に記憶されているプログラムがＲＡＭを作業
領域として実行されることにより実現される。また、制御部１６は、例えば、ＡＳＩＣ（
Application　Specific　Integrated　Circuit）やＦＰＧＡ（Field　Programmable　Gat
e　Array）等の集積回路により実現されるようにしてもよい。制御部１６は、センサ制御
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部１７と、表示制御部１８とを有し、以下に説明する情報処理の機能や作用を実現または
実行する。なお、制御部１６の内部構成は、図１に示した構成に限られず、後述する情報
処理を行う構成であれば他の構成であってもよい。
【００３０】
　センサ制御部１７は、通信部１１を介して表示制御装置１００から受信したセンサ制御
情報に基づいて、位置検出センサ１２および方向検出センサ１３を制御する。センサ制御
部１７は、例えば、ＨＭＤ１０の電源が投入されると、センサ情報の送受信サービスを起
動する。送受信サービスは、予め定義されたＡＰＩ（Application　Programming　Interf
ace）に基づいて、表示制御装置１００から受信したセンサ制御情報に含まれるＡＰＩに
対応する動作を実行する。送受信サービスが実行する動作は、例えば、センサの動作の制
御や測定周期の変更が挙げられる。
【００３１】
　ＡＰＩは、例えば、センサの動作について、開始および終了を制御する「getSensorInf
o（Boolean　isGetSensorInfo）」が挙げられる。当該ＡＰＩは、「getSensorInfo」がＡ
ＰＩ名であり、「（Boolean　isGetSensorInfo）」がＡＰＩ引数である。また、ＡＰＩ引
数の「Boolean」は、引数の型を示し、２値の値（「true」または「false」）を取る。Ａ
ＰＩ引数の「isGetSensorInfo」は、ＡＰＩの引数の実態である。このＡＰＩでは、例え
ば、表示制御装置１００から利用する際に、ＡＰＩ引数の「isGetSensorInfo」が「true
」に設定されると、ＨＭＤ１０でセンサ情報の取得が開始され、センサ情報の表示制御装
置１００への送信が開始される。また、ＡＰＩ引数の「isGetSensorInfo」が「false」に
設定されると、ＨＭＤ１０でセンサ情報の取得が終了され、センサ情報の表示制御装置１
００への送信が終了される。言い換えると、ＡＰＩ引数の「isGetSensorInfo」が「true
」に設定されたＡＰＩを含むセンサ制御情報は、センサ情報の取得依頼である。また、Ａ
ＰＩ引数の「isGetSensorInfo」が「false」に設定されたＡＰＩを含むセンサ制御情報は
、センサ情報の取得解除依頼である。
【００３２】
　センサ制御部１７は、センサ情報の取得依頼に対応するセンサ制御情報に基づいて、対
応する位置検出センサ１２および方向検出センサ１３のうち１つ以上のセンサに対して、
位置情報および方向情報のうち１つ以上の情報の出力開始を指示する制御情報を出力する
。センサ制御部１７は、位置検出センサ１２および方向検出センサ１３のうち１つ以上の
センサから、位置情報および方向情報のうち１つ以上の情報の入力が開始される。センサ
制御部１７は、入力が開始された位置情報および方向情報のうち１つ以上の情報をセンサ
情報とし、当該センサ情報の送信を、通信部１１を介して表示制御装置１００に対して開
始する。なお、センサ制御部１７は、位置情報および方向情報のうち１つ以上の情報を含
むセンサ情報を、例えば１秒間隔で送信する。
【００３３】
　センサ制御部１７は、センサ情報の取得解除依頼に対応するセンサ制御情報に基づいて
、対応する位置検出センサ１２および方向検出センサ１３のうち１つ以上のセンサに対し
て、情報の出力終了を指示する制御情報を出力する。なお、センサ制御部１７は、例えば
、センサ情報の取得周期を長くする等に対応するセンサ制御情報に対しても同様に、対応
する位置検出センサ１２および方向検出センサ１３のうち１つ以上のセンサを制御する。
【００３４】
　ここで、方向情報について説明する。方向情報は、ＨＭＤ１０のｘ軸、ｙ軸およびｚ軸
のそれぞれの回転角度を示す情報である。ｘ軸、ｙ軸およびｚ軸は、それぞれ世界座標系
の経度、高度および緯度に対応する。ｘ軸の回転角度は、ピッチ（Pitch）で表され、ｘ
軸を中心とする回転角度である。ピッチのデータ取得範囲は、「－π／２＜＝Pitch＜＝
π／２」［ｒａｄ］である。ｙ軸の回転角度は、アジマス（Azimuth）で表され、ｙ軸を
中心とする回転角度である。アジマスのデータ取得範囲は、「－２π＜＝Azimuth＜＝２
π」［ｒａｄ］である。ｚ軸の回転角度は、ロール（Roll）で表され、ｚ軸を中心とする
回転角度である。ロールのデータ取得範囲は、「－２π＜＝Roll＜＝２π」［ｒａｄ］で
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ある。
【００３５】
　表示制御部１８は、通信部１１を介して表示制御装置１００から受信した表示画面を表
示部１４に表示させる。また、表示制御部１８は、表示画面の更新に応じて、表示部１４
の表示を更新する。
【００３６】
　続いて、表示制御装置１００の構成について説明する。図１に示すように、表示制御装
置１００は、第１通信部１１０と、第２通信部１１１と、表示操作部１１２と、位置検出
センサ１１３と、記憶部１２０と、制御部１３０とを有する。なお、表示制御装置１００
は、図１に示す機能部以外にも既知のコンピュータが有する各種の機能部、例えば各種の
入力デバイスや音声出力デバイス等の機能部を有することとしてもかまわない。
【００３７】
　第１通信部１１０は、例えば、無線ＬＡＮ等の通信モジュール等によって実現される。
第１通信部１１０は、例えば、Ｗｉ－Ｆｉ　Ｄｉｒｅｃｔ（登録商標）によりＨＭＤ１０
と無線で接続され、ＨＭＤ１０との間で情報の通信を司る通信インタフェースである。第
１通信部１１０は、ＨＭＤ１０からセンサ情報を受信する。第１通信部１１０は、受信し
たセンサ情報を制御部１３０に出力する。また、第１通信部１１０は、制御部１３０から
入力されたセンサ制御情報および表示画面をＨＭＤ１０に送信する。
【００３８】
　第２通信部１１１は、例えば、第３世代移動通信システム、ＬＴＥ（Long　Term　Evol
ution）等の携帯電話回線および無線ＬＡＮ等の通信モジュール等によって実現される。
第２通信部１１１は、ネットワークＮを介してサーバ２００と無線で接続され、サーバ２
００との間で情報の通信を司る通信インタフェースである。第２通信部１１１は、制御部
１３０から入力されたデータ取得指示を、ネットワークＮを介して、サーバ２００に送信
する。また、第２通信部１１１は、データ取得指示に応じたオブジェクトデータを、ネッ
トワークＮを介して、サーバ２００から受信する。第２通信部１１１は、受信したオブジ
ェクトデータを制御部１３０に出力する。
【００３９】
　表示操作部１１２は、各種情報を表示するための表示デバイス、および、ユーザから各
種操作を受け付ける入力デバイスである。例えば、表示操作部１１２は、表示デバイスと
して液晶ディスプレイ等によって実現される。また、例えば、表示操作部１１２は、入力
デバイスとして、タッチパネル等によって実現される。つまり、表示操作部１１２は、表
示デバイスと入力デバイスとが一体化される。表示操作部１１２は、ユーザによって入力
された操作を操作情報として制御部１３０に出力する。なお、表示操作部１１２は、ＨＭ
Ｄ１０と同様の画面を表示してもよいし、ＨＭＤ１０と異なる画面を表示してもよい。
【００４０】
　位置検出センサ１１３は、表示制御装置１００の位置、つまりユーザの位置を検出する
センサである。位置検出センサ１１３は、例えば、ＧＰＳ受信機であり、受信したＧＰＳ
信号に基づいて、経度緯度および高度を含む位置情報を生成する。位置検出センサ１１３
は、生成した位置情報を制御部１３０に出力する。なお、位置検出センサ１１３は、その
他の測位システムに対応するセンサであってもよい。また、ユーザの位置をＨＭＤ１０で
計測する場合には、位置検出センサ１１３は動作を停止していてもよい。
【００４１】
　記憶部１２０は、例えば、ＲＡＭ、フラッシュメモリ等の半導体メモリ素子、ハードデ
ィスクや光ディスク等の記憶装置によって実現される。記憶部１２０は、オブジェクトデ
ータ記憶部１２１を有する。また、記憶部１２０は、制御部１３０での処理に用いる情報
を記憶する。
【００４２】
　オブジェクトデータ記憶部１２１は、サーバ２００から取得したオブジェクトデータを
記憶する。図９は、オブジェクトデータ記憶部の一例を示す図である。図９に示すように
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、オブジェクトデータ記憶部１２１は、「オブジェクトＩＤ（Identifier）」、「オブジ
ェクトデータ」、「位置情報」といった項目を有する。オブジェクトデータ記憶部１２１
は、例えばオブジェクトデータごとに１レコードとして記憶する。
【００４３】
　「オブジェクトＩＤ」は、オブジェクトデータ、つまりＡＲコンテンツを識別する識別
子である。「オブジェクトデータ」は、サーバ２００から取得したオブジェクトデータを
示す情報である。「オブジェクトデータ」は、例えば、オブジェクトデータ、つまりＡＲ
コンテンツを構成するデータファイルである。「位置情報」は、オブジェクトデータに対
応付けられている位置情報である。「位置情報」は、対応付けられたオブジェクトデータ
の世界座標系における位置情報を示す情報である。
【００４４】
　制御部１３０は、例えば、ＣＰＵやＭＰＵ等によって、内部の記憶装置に記憶されてい
るプログラムがＲＡＭを作業領域として実行されることにより実現される。また、制御部
１３０は、例えば、ＡＳＩＣやＦＰＧＡ等の集積回路により実現されるようにしてもよい
。制御部１３０は、表示制御部１３１と、算出部１３２と、検出制御部１３３と、位置測
定部１３４とを有し、以下に説明する情報処理の機能や作用を実現または実行する。なお
、制御部１３０の内部構成は、図１に示した構成に限られず、後述する情報処理を行う構
成であれば他の構成であってもよい。
【００４５】
　表示制御部１３１は、ＡＲミドルウェアを用いたアプリケーションを起動する。表示制
御部１３１は、アプリケーションが起動されると、第１通信部１１０を介して、ＨＭＤ１
０に対するアプリケーションの表示画面の送信を開始する。
【００４６】
　表示制御部１３１は、アプリケーションが起動されると、第２通信部１１１およびネッ
トワークＮを介して、データ取得指示をサーバ２００に送信する。表示制御部１３１は、
第２通信部１１１およびネットワークＮを介して、サーバ２００からデータ取得指示に対
応するオブジェクトデータを受信すると、受信したオブジェクトデータをオブジェクトデ
ータ記憶部１２１に記憶する。
【００４７】
　表示制御部１３１は、アプリケーションが起動されると、センサ情報の送受信サービス
を生成して起動する。送受信サービスは、ＨＭＤ１０の送受信サービスと同様に、予め定
義されたＡＰＩに基づいて動作する。ＡＰＩは、他の機能部から呼び出されることで、セ
ンサ情報の送受信サービスを提供する。
【００４８】
　表示制御部１３１は、アプリケーションが起動されると、位置測定部１３４に対して測
位開始指示を出力する。なお、表示制御部１３１は、ＨＭＤ１０の位置検出センサ１２を
用いる場合には、第１通信部１１０を介して、測位開始指示を含むセンサ情報の取得依頼
に対応するセンサ制御情報をＨＭＤ１０に送信する。
【００４９】
　表示制御部１３１は、算出部１３２から表示領域２２およびプレ表示領域２３が入力さ
れると、表示画面にレーダーチャート２１を表示させる。また、表示制御部１３１は、検
出制御部１３３から表示領域２２およびプレ表示領域２３内のオブジェクトデータの位置
が入力されると、入力されたオブジェクトデータの位置を表示領域２２およびプレ表示領
域２３に表示させる。
【００５０】
　表示制御部１３１は、算出部１３２から視界２４が入力されると、入力された視界２４
を表示領域２２およびプレ表示領域２３に重畳表示させる。また、表示制御部１３１は、
オブジェクトデータ記憶部１２１を参照し、表示領域２２内、かつ、視界２４内のオブジ
ェクトデータを表示画面に表示させる。言い換えると、表示制御部１３１は、ＨＭＤ１０
から受信した位置と方向とに基づくオブジェクトの検索に応じて、特定のオブジェクトを
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含む画像をＨＭＤ１０に送信する。
【００５１】
　算出部１３２には、位置測定部１３４での測位開始に応じた位置情報、または、ＨＭＤ
１０での測位開始に応じて、第１通信部１１０を介して受信したセンサ情報に含まれる位
置情報が入力される。算出部１３２は、位置情報が入力されると、ユーザの位置情報と、
予め設定された表示領域２２およびプレ表示領域２３に対応する距離とに基づいて、表示
領域２２およびプレ表示領域２３を設定する。すなわち、算出部１３２は、入力された位
置情報に基づいて、ユーザとオブジェクトデータとの距離を算出する。言い換えると、算
出部１３２は、ユーザから複数のオブジェクトデータそれぞれに対応付けられた位置まで
の距離を算出する。算出部１３２は、設定した表示領域２２およびプレ表示領域２３を表
示制御部１３１および検出制御部１３３に出力する。
【００５２】
　また、算出部１３２には、第１通信部１１０を介して受信したセンサ情報に含まれる方
向情報が入力される。算出部１３２は、表示領域２２、プレ表示領域２３および方向情報
に基づいて、ユーザの視界２４を設定する。算出部１３２は、設定した視界２４を表示制
御部１３１に出力する。
【００５３】
　検出制御部１３３は、算出部１３２から、設定された表示領域２２およびプレ表示領域
２３が入力されると、オブジェクトデータ記憶部１２１を参照し、表示領域２２およびプ
レ表示領域２３内に位置するオブジェクトデータを検出する。すなわち、検出制御部１３
３は、表示領域２２およびプレ表示領域２３内におけるオブジェクトデータの有無を判定
する。つまり、検出制御部１３３は、算出されたユーザとオブジェクトデータとの距離の
全てが表示領域２２およびプレ表示領域２３内であるか否かを判定する。
【００５４】
　検出制御部１３３は、算出されたユーザとオブジェクトデータとの距離のうち１つ以上
の距離が表示領域２２およびプレ表示領域２３内である場合には、第１通信部１１０を介
して、ＨＭＤ１０に方向情報に対応するセンサ情報の取得依頼を送信する。また、検出制
御部１３３は、表示領域２２およびプレ表示領域２３内のオブジェクトデータの位置を表
示制御部１３１に出力する。なお、検出制御部１３３は、ＨＭＤ１０で位置情報を取得す
る場合には、位置情報に対応するセンサ情報の取得依頼を送信する。すなわち、検出制御
部１３３は、ＨＭＤ１０に対して通常時の測定間隔で位置を測定するように、位置情報に
対応するセンサ情報の取得依頼を送信する。
【００５５】
　検出制御部１３３は、算出されたユーザとオブジェクトデータとの距離の全てが表示領
域２２およびプレ表示領域２３内でない場合には、第１通信部１１０を介して、ＨＭＤ１
０に方向情報に対応するセンサ情報の取得解除依頼を送信する。なお、検出制御部１３３
は、表示領域２２およびプレ表示領域２３内のオブジェクトデータの位置を継続的に表示
制御部１３１に出力する。この場合、検出制御部１３３は、表示領域２２およびプレ表示
領域２３内にオブジェクトデータの位置がなくなった場合、つまり、ＨＭＤ１０に方向情
報に対応するセンサ情報の取得解除依頼を送信する場合には、オブジェクトデータの位置
の出力を停止する。なお、検出制御部１３３は、ＨＭＤ１０で位置情報を取得する場合に
は、位置情報に対応するセンサ情報の取得解除依頼を送信する。すなわち、検出制御部１
３３は、ＨＭＤ１０に対して通常時よりも測定間隔を長くして、つまり測定周期を長くし
て位置を測定するように、位置情報に対応するセンサ情報の取得解除依頼を送信する。
【００５６】
　言い換えると、検出制御部１３３は、センサにより検出されたＨＭＤ１０の位置および
向きに応じて特定されるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブジェクトデータを検
出する。また、検出制御部１３３は、算出した距離の分布に基づき、ＨＭＤ１０の向きの
検出を抑制する制御を行う。また、検出制御部１３３は、複数のオブジェクトデータに対
応付けられた位置のうち何れの位置もＨＭＤ１０にオブジェクトデータを表示する対象の
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範囲に含まれない場合、ＨＭＤ１０の向きの検出を抑制する制御を行う。また、検出制御
部１３３は、複数のオブジェクトデータに対応付けられた位置のうち何れの位置も距離が
指定された距離よりも大きい場合、ＨＭＤ１０の向きの検出を抑制する制御を行う。
【００５７】
　また、検出制御部１３３は、位置測定部１３４で測定した位置と所定の位置関係にある
位置に対応付けられたオブジェクトの有無判定結果に応じて、ＨＭＤ１０が備えるセンサ
の動作、または、センサ情報の送信を制御する信号をＨＭＤ１０に送信する。また、検出
制御部１３３は、オブジェクトが無い旨の判定結果である場合に、オブジェクトが有る旨
の判定結果である場合と比較して、周期を長くするセンサ制御情報をＨＭＤ１０に送信す
る。周期を長くするセンサ制御情報は、センサの検出動作の周期を長くする制御、および
、センサ情報の送信の周期を長くする制御のうち、１つ以上の制御を行う信号である。
【００５８】
　また、検出制御部１３３は、ＨＭＤ１０から受信した位置に基づく、位置と所定の位置
関係にある位置に対応づけられたオブジェクトの有無を判定する。検出制御部１３３は、
有無判定結果に応じて、位置検出センサ１２及び／又は方向検出センサ１３の動作、また
は、位置検出センサ１２及び／又は方向検出センサ１３で取得したセンサ情報の送信を制
御する信号をＨＭＤ１０に送信する。
【００５９】
　また、検出制御部１３３は、受信した位置に基づく、位置と所定の位置関係にある位置
に対応づけられたオブジェクトの検索に応じて、方向検出センサ１３による検出方向をＨ
ＭＤ１０から送信するようにＨＭＤ１０に指示する信号を送信する。
【００６０】
　位置測定部１３４は、表示制御部１３１から測位開始指示が入力されると、位置検出セ
ンサ１１３に測位の開始を指示する。位置測定部１３４は、位置検出センサ１１３から位
置情報が入力されると、入力された位置情報を算出部１３２に出力する。また、位置測定
部１３４は、アプリケーションが終了されると、位置検出センサ１１３に測位の終了を指
示する。
【００６１】
　次に、実施例の表示制御システム１の動作について説明する。図１０および図１１は、
実施例の表示制御処理の一例を示すシーケンス図である。
【００６２】
　表示制御装置１００の表示制御部１３１は、ＡＲミドルウェアを用いたアプリケーショ
ンを起動する（ステップＳ１）。表示制御部１３１は、アプリケーションが起動されると
、ＨＭＤ１０に対するアプリケーションの表示画面の送信を開始する。
【００６３】
　ＨＭＤ１０のセンサ制御部１７は、ＨＭＤ１０の電源が投入されると、センサ情報の送
受信サービスを起動する（ステップＳ２）。表示制御部１８は、表示制御装置１００から
受信したアプリケーションの表示画面の表示を開始する（ステップＳ３）。
【００６４】
　表示制御部１３１は、アプリケーションが起動されると、データ取得指示をサーバ２０
０に送信する。表示制御部１３１は、サーバ２００からデータ取得指示に対応するオブジ
ェクトデータを受信すると、受信して取得したオブジェクトデータをオブジェクトデータ
記憶部１２１に記憶する（ステップＳ４）。
【００６５】
　また、表示制御部１３１は、アプリケーションが起動されると、センサ情報の送受信サ
ービスを生成して起動する（ステップＳ５）。さらに、表示制御部１３１は、位置測定部
１３４に対して測位開始指示を出力する。位置測定部１３４は、表示制御部１３１から測
位開始指示が入力されると、位置検出センサ１１３に測位の開始を指示する。位置測定部
１３４は、位置検出センサ１１３から位置情報が入力されると、入力された位置情報を算
出部１３２に出力する（ステップＳ６）。
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【００６６】
　算出部１３２には、位置測定部１３４での測位開始に応じた位置情報が入力される。算
出部１３２は、位置情報が入力されると、入力された位置情報に基づいて、ユーザとオブ
ジェクトデータとの距離を算出する（ステップＳ７）。すなわち、算出部１３２は、表示
領域２２およびプレ表示領域２３を設定する。算出部１３２は、設定した表示領域２２お
よびプレ表示領域２３を表示制御部１３１および検出制御部１３３に出力する。表示制御
部１３１は、算出部１３２から表示領域２２およびプレ表示領域２３が入力されると、表
示画面にレーダーチャート２１を表示させる。
【００６７】
　検出制御部１３３は、算出部１３２から、設定された表示領域２２およびプレ表示領域
２３が入力されると、ユーザとオブジェクトデータとの距離の全てが表示領域２２および
プレ表示領域２３内であるか否かを判定する（ステップＳ８）。検出制御部１３３は、ユ
ーザとオブジェクトデータとの距離のうち１つ以上の距離が表示領域２２およびプレ表示
領域２３内である場合には（ステップＳ８：肯定）、ＨＭＤ１０に方向情報に対応するセ
ンサ情報の取得依頼を送信する（ステップＳ９）。また、検出制御部１３３は、表示領域
２２およびプレ表示領域２３内のオブジェクトデータの位置を表示制御部１３１に出力す
る。また、表示制御部１３１は、検出制御部１３３から表示領域２２およびプレ表示領域
２３内のオブジェクトデータの位置が入力されると、入力されたオブジェクトデータの位
置を表示領域２２およびプレ表示領域２３に表示させる。
【００６８】
　検出制御部１３３は、ユーザとオブジェクトデータとの距離の全てが表示領域２２およ
びプレ表示領域２３内でない場合には（ステップＳ８：否定）、ＨＭＤ１０に方向情報に
対応するセンサ情報の取得解除依頼を送信する（ステップＳ１０）。
【００６９】
　ＨＭＤ１０のセンサ制御部１７は、方向情報に対応するセンサ情報の取得依頼または取
得解除依頼を受信すると、取得依頼があるか否かを判定する（ステップＳ１１）。センサ
制御部１７は、取得依頼がある場合には（ステップＳ１１：肯定）、方向検出センサ１３
に対して、方向情報の出力開始を指示する制御情報を出力する。つまり、センサ制御部１
７は、センサ情報の取得を開始する（ステップＳ１２）。センサ制御部１７は、取得依頼
がない場合には（ステップＳ１１：否定）、ステップＳ１３に進む。
【００７０】
　センサ制御部１７は、取得解除依頼があるか否かを判定する（ステップＳ１３）。セン
サ制御部１７は、取得解除依頼がある場合には（ステップＳ１３：肯定）、方向検出セン
サ１３に対して、方向情報の出力終了を指示する制御情報を出力する。つまり、センサ制
御部１７は、センサ情報の取得を終了する（ステップＳ１４）。センサ制御部１７は、取
得解除依頼がない場合には（ステップＳ１３：否定）、ステップＳ１５に進む。
【００７１】
　センサ制御部１７は、センサ情報を取得中であるか否かを判定する（ステップＳ１５）
。センサ制御部１７は、センサ情報を取得中である場合には（ステップＳ１５：肯定）、
方向検出センサ１３から取得中の方向情報をセンサ情報とし、当該センサ情報を表示制御
装置１００に送信する（ステップＳ１６）。センサ制御部１７は、センサ情報を取得中で
ない場合には（ステップＳ１５：否定）、ステップＳ２０に進む。
【００７２】
　表示制御装置１００の算出部１３２は、方向情報を含むセンサ情報を受信すると（ステ
ップＳ１７）、表示領域２２、プレ表示領域２３および方向情報に基づいて、ユーザの視
界２４を設定する。算出部１３２は、設定した視界２４を表示制御部１３１に出力する。
【００７３】
　表示制御部１３１は、算出部１３２から視界２４が入力されると、入力された視界２４
を表示領域２２およびプレ表示領域２３に重畳表示させる。また、表示制御部１３１は、
オブジェクトデータ記憶部１２１を参照し、表示領域２２内、かつ、視界２４内のオブジ
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ェクトデータを表示画面に表示させる（ステップＳ１８）。つまり、表示制御部１３１は
、表示画面を更新させる。
【００７４】
　ＨＭＤ１０の表示制御部１８は、表示画面の更新に応じて、表示部１４の表示を更新す
る（ステップＳ１９）。センサ制御部１７は、送受信サービスが終了したか否かを判定す
る（ステップＳ２０）。センサ制御部１７は、送受信サービスが終了していない場合には
（ステップＳ２０：否定）、ステップＳ１１に戻る。センサ制御部１７は、送受信サービ
スが終了した場合には（ステップＳ２０：肯定）、処理を終了する。
【００７５】
　表示制御装置１００の表示制御部１３１は、アプリケーションが終了したか否かを判定
する（ステップＳ２１）。表示制御部１３１は、アプリケーションが終了していない場合
には（ステップＳ２１：否定）、ステップＳ７に戻る。表示制御部１３１は、アプリケー
ションが終了した場合には（ステップＳ２１：肯定）、送受信サービスを終了し（ステッ
プＳ２２）、表示制御処理を終了する。これにより、表示制御装置１００は、ＨＭＤ１０
の消費電力を削減できる。
【００７６】
　なお、上記実施例では、ユーザの位置の測定を表示制御装置１００で行ったが、これに
限定されない。例えば、ＨＭＤ１０でユーザの位置を測定してもよい。
【００７７】
　このように、表示制御装置１００は、センサにより検出されたヘッドマウントディスプ
レイ１０の位置および向きに応じて特定されるエリア内の位置に対応付けて登録されたオ
ブジェクトデータを検出する。また、表示制御装置１００は、検出したオブジェクトデー
タをヘッドマウントディスプレイ１０に表示する。また、表示制御装置１００は、複数の
オブジェクトデータそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出する。また、表示制
御装置１００は、算出した距離の分布に基づき、ヘッドマウントディスプレイ１０の向き
の検出を抑制する制御を行う。その結果、ヘッドマウントディスプレイ１０の消費電力を
削減できる。
【００７８】
　また、表示制御装置１００は、複数のオブジェクトデータに対応付けられた位置のうち
何れの位置もヘッドマウントディスプレイ１０にオブジェクトデータを表示する対象の範
囲に含まれない場合、ヘッドマウントディスプレイ１０の向きの検出を抑制する制御を行
う。その結果、表示するオブジェクトデータがない場合に、ヘッドマウントディスプレイ
１０の消費電力を削減できる。
【００７９】
　また、表示制御装置１００は、複数のオブジェクトデータに対応付けられた位置のうち
何れの位置も距離が指定された距離よりも大きい場合、ヘッドマウントディスプレイ１０
の向きの検出を抑制する制御を行う。その結果、オブジェクトデータがユーザから指定の
距離より遠い場合に、ヘッドマウントディスプレイ１０の消費電力を削減できる。
【００８０】
　また、表示制御装置１００は、ヘッドマウントディスプレイ１０からセンサ情報を受信
する。また、表示制御装置１００は、位置を測定する。また、表示制御装置１００は、測
定した位置と所定の位置関係にある位置に対応付けられたオブジェクトの有無判定結果に
応じて、ヘッドマウントディスプレイ１０が備えるセンサの動作、または、センサ情報の
送信を制御する信号をヘッドマウントディスプレイ１０に送信する。その結果、オブジェ
クトの有無に応じて、ヘッドマウントディスプレイ１０のセンサの動作またはセンサ情報
の送信を制御できる。
【００８１】
　また、ヘッドマウントディスプレイ１０が備えるセンサは、ヘッドマウントディスプレ
イ１０の方向を検出するセンサである。その結果、ヘッドマウントディスプレイ１０の方
向の検出をオブジェクトの有無に応じて制御できる。
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【００８２】
　また、表示制御装置１００は、オブジェクトが無い旨の判定結果である場合に、オブジ
ェクトが有る旨の判定結果である場合と比較して、センサの検出動作の周期を長くする制
御、および、センサ情報の送信の周期を長くする制御のうち、１つ以上の制御を行う信号
をヘッドマウントディスプレイ１０に送信する。その結果、ヘッドマウントディスプレイ
１０の消費電力を削減できる。
【００８３】
　また、表示制御装置１００は、位置検出センサ１２と、方向検出センサ１３とを備えた
ヘッドマウントディスプレイ１０から位置検出センサ１２で検出された位置を受信する。
また、表示制御装置１００は、受信した位置に基づく、位置と所定の位置関係にある位置
に対応づけられたオブジェクトの有無判定結果に応じて、位置検出センサ１２及び／又は
方向検出センサ１３を制御する信号をヘッドマウントディスプレイ１０に送信する。制御
する信号は、位置検出センサ１２及び／又は方向検出センサ１３の動作、または、位置検
出センサ１２及び／又は方向検出センサ１３で取得したセンサ情報の送信を制御する信号
である。
【００８４】
　また、表示制御装置１００は、位置検出センサ１２と、方向検出センサ１３とを備えた
ヘッドマウントディスプレイ１０から位置検出センサ１２で検出された位置を受信する。
また、表示制御装置１００は、ヘッドマウントディスプレイ１０に信号を送信する。また
、表示制御装置１００は、受信した位置に基づく、位置と所定の位置関係にある位置に対
応づけられたオブジェクトの検索に応じて、方向検出センサ１３による検出方向をヘッド
マウントディスプレイ１０から送信するようにヘッドマウントディスプレイ１０に指示す
る信号を送信するように制御する。また、表示制御装置１００は、ヘッドマウントディス
プレイ１０から受信した位置と方向とに基づくオブジェクトの検索に応じて、特定のオブ
ジェクトを含む画像をヘッドマウントディスプレイ１０に送信するように制御する。その
結果、ヘッドマウントディスプレイ１０の位置と方向に応じたオブジェクトを表示できる
。
【００８５】
　なお、上記実施例では、表示領域２２またはプレ表示領域２３内にオブジェクトデータ
が位置しない場合に、方向検出センサ１３での向きの検出を抑制したが、これに限定され
ない。例えば、表示領域２２内にオブジェクトデータが位置しない場合のみに、方向検出
センサ１３での向きの検出を抑制するようにしてもよい。
【００８６】
　また、上記実施例では、工場の設備点検を一例として挙げたが、これに限定されない。
例えば、観光地における名所案内等にも適用してもよい。
【００８７】
　また、上記実施例では、表示制御装置１００とＨＭＤ１０とをユーザが装着する形態と
して説明したが、これに限定されない。例えば、ＨＭＤ１０を用いずに、例えばスマート
フォンである表示制御装置１００の表示操作部１１２に表示画面を表示するようにしても
よい。
【００８８】
　また、図示した各部の各構成要素は、必ずしも物理的に図示の如く構成されていること
を要しない。すなわち、各部の分散・統合の具体的形態は図示のものに限られず、その全
部または一部を、各種の負荷や使用状況等に応じて、任意の単位で機能的または物理的に
分散・統合して構成することができる。例えば、算出部１３２と検出制御部１３３とを統
合してもよい。また、図示した各処理は、上記の順番に限定されるものではなく、処理内
容を矛盾させない範囲において、同時に実施してもよく、順序を入れ替えて実施してもよ
い。
【００８９】
　さらに、各装置で行われる各種処理機能は、ＣＰＵ（又はＭＰＵ、ＭＣＵ（Micro　Con
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troller　Unit）等のマイクロ・コンピュータ）上で、その全部または任意の一部を実行
するようにしてもよい。また、各種処理機能は、ＣＰＵ（またはＭＰＵ、ＭＣＵ等のマイ
クロ・コンピュータ）で解析実行されるプログラム上、またはワイヤードロジックによる
ハードウェア上で、その全部又は任意の一部を実行するようにしてもよいことは言うまで
もない。
【００９０】
　ところで、上記の実施例で説明した各種の処理は、予め用意されたプログラムをコンピ
ュータで実行することで実現できる。そこで、以下では、上記の実施例と同様の機能を有
するプログラムを実行するコンピュータの一例を説明する。図１２は、表示制御プログラ
ムを実行するコンピュータの一例を示す図である。
【００９１】
　図１２に示すように、コンピュータ３００は、各種演算処理を実行するＣＰＵ３０１と
、データ入力を受け付ける入力装置３０２と、モニタ３０３とを有する。また、コンピュ
ータ３００は、記憶媒体からプログラム等を読み取る媒体読取装置３０４と、各種装置と
接続するためのインタフェース装置３０５と、他の情報処理装置等と有線または無線によ
り接続するための通信装置３０６とを有する。また、コンピュータ３００は、各種情報を
一時記憶するＲＡＭ３０７と、フラッシュメモリ３０８とを有する。また、各装置３０１
～３０８は、バス３０９に接続される。
【００９２】
　フラッシュメモリ３０８には、図１に示した表示制御部１３１、算出部１３２、検出制
御部１３３および位置測定部１３４の各処理部と同様の機能を有する表示制御プログラム
が記憶される。また、フラッシュメモリ３０８には、オブジェクトデータ記憶部１２１、
および、表示制御プログラムを実現するための各種データが記憶される。入力装置３０２
は、例えば、コンピュータ３００のユーザから操作情報等の各種情報の入力を受け付ける
。モニタ３０３は、例えば、コンピュータ３００のユーザに対して表示画面等の各種画面
を表示する。インタフェース装置３０５は、例えばヘッドホン等が接続される。通信装置
３０６は、例えば、図１に示した第１通信部１１０および第２通信部１１１と同様の機能
を有しＨＭＤ１０およびネットワークＮと接続され、ＨＭＤ１０およびサーバ２００と各
種情報をやりとりする。
【００９３】
　ＣＰＵ３０１は、フラッシュメモリ３０８に記憶された各プログラムを読み出して、Ｒ
ＡＭ３０７に展開して実行することで、各種の処理を行う。また、これらのプログラムは
、コンピュータ３００を図１に示した表示制御部１３１、算出部１３２、検出制御部１３
３および位置測定部１３４として機能させることができる。
【００９４】
　なお、上記の表示制御プログラムは、必ずしもフラッシュメモリ３０８に記憶されてい
る必要はない。例えば、コンピュータ３００が読み取り可能な記憶媒体に記憶されたプロ
グラムを、コンピュータ３００が読み出して実行するようにしてもよい。コンピュータ３
００が読み取り可能な記憶媒体は、例えば、ＣＤ－ＲＯＭやＤＶＤディスク、ＵＳＢ（Un
iversal　Serial　Bus）メモリ等の可搬型記録媒体、フラッシュメモリ等の半導体メモリ
、ハードディスクドライブ等が対応する。また、公衆回線、インターネット、ＬＡＮ等に
接続された装置にこの表示制御プログラムを記憶させておき、コンピュータ３００がこれ
らから表示制御プログラムを読み出して実行するようにしてもよい。
【００９５】
　以上、本実施例を含む実施の形態に関し、さらに以下の付記を開示する。
【００９６】
（付記１）センサにより検出されたヘッドマウントディスプレイの位置および向きに応じ
て特定されるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブジェクトデータを検出すると、
前記オブジェクトデータを前記ヘッドマウントディスプレイに表示する表示制御方法にお
いて、
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　複数のオブジェクトデータそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出し、
　算出した前記距離の分布に基づき、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑
制する制御を行う、
　処理をコンピュータが実行することを特徴とする表示制御方法。
【００９７】
（付記２）前記抑制する制御を行う処理は、前記複数のオブジェクトデータに対応付けら
れた位置のうち何れの位置も前記ヘッドマウントディスプレイにオブジェクトデータを表
示する対象の範囲に含まれない場合、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑
制する制御を行う、
　ことを特徴とする付記１に記載の表示制御方法。
【００９８】
（付記３）前記抑制する制御を行う処理は、前記複数のオブジェクトデータに対応付けら
れた位置のうち何れの位置も前記距離が指定された距離よりも大きい場合、前記ヘッドマ
ウントディスプレイの向きの検出を抑制する制御を行う、
　ことを特徴とする付記１に記載の表示制御方法。
【００９９】
（付記４）ヘッドマウントディスプレイからセンサ情報を受信する受信部と、
　位置を測定する位置測定部と、
　前記位置測定部で測定した位置と所定の位置関係にある位置に対応付けられたオブジェ
クトの有無判定結果に応じて、該ヘッドマウントディスプレイが備えるセンサの動作、ま
たは、センサ情報の送信を制御する信号を前記ヘッドマウントディスプレイに送信する送
信部と、
　を備えたことを特徴とする通信装置。
【０１００】
（付記５）前記ヘッドマウントディスプレイが備える前記センサは、前記ヘッドマウント
ディスプレイの方向を検出するセンサであることを特徴とする付記４に記載の通信装置。
【０１０１】
（付記６）前記送信部は、前記オブジェクトが無い旨の判定結果である場合に、前記オブ
ジェクトが有る旨の判定結果である場合と比較して、前記センサの検出動作の周期を長く
する制御、および、前記センサ情報の送信の周期を長くする制御のうち、１つ以上の制御
を行う信号を前記ヘッドマウントディスプレイに送信する、
　ことを特徴とする付記４または５に記載の通信装置。
【０１０２】
（付記７）位置検出センサと、方向検出センサとを備えたヘッドマウントディスプレイか
ら前記位置検出センサで検出された位置を受信する受信部と、
　受信した前記位置に基づく、前記位置と所定の位置関係にある位置に対応づけられたオ
ブジェクトの有無判定結果に応じて、前記位置検出センサ及び／又は前記方向検出センサ
の動作、または、前記位置検出センサ及び／又は前記方向検出センサで取得したセンサ情
報の送信を制御する信号を前記ヘッドマウントディスプレイに送信する送信部と、
　を備えたことを特徴とする通信装置。
【０１０３】
（付記８）位置検出センサと、方向検出センサとを備えたヘッドマウントディスプレイか
ら前記位置検出センサで検出された位置を受信する受信部と、
　前記ヘッドマウントディスプレイに信号を送信する送信部と、
　受信した前記位置に基づく、前記位置と所定の位置関係にある位置に対応づけられたオ
ブジェクトの検索に応じて、前記方向検出センサによる検出方向を前記ヘッドマウントデ
ィスプレイから送信するように前記ヘッドマウントディスプレイに指示する信号を送信す
るように前記送信部を制御する制御部と、
　を備え、
　前記制御部は、前記ヘッドマウントディスプレイから受信した位置と方向とに基づくオ
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ブジェクトの検索に応じて、特定のオブジェクトを含む画像を前記ヘッドマウントディス
プレイに送信するように前記送信部を制御する、
　ことを特徴とする通信装置。
【０１０４】
（付記９）センサにより検出されたヘッドマウントディスプレイの位置および向きに応じ
て特定されるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブジェクトデータを検出すると、
前記オブジェクトデータを前記ヘッドマウントディスプレイに表示する処理をコンピュー
タに実行させる表示制御プログラムにおいて、
　複数のオブジェクトデータそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出し、
　算出した前記距離の分布に基づき、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑
制する制御を行う、
　処理をコンピュータに実行させることを特徴とする表示制御プログラム。
【０１０５】
（付記１０）前記抑制する制御を行う処理は、前記複数のオブジェクトデータに対応付け
られた位置のうち何れの位置も前記ヘッドマウントディスプレイにオブジェクトデータを
表示する対象の範囲に含まれない場合、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を
抑制する制御を行う、
　ことを特徴とする付記９に記載の表示制御プログラム。
【０１０６】
（付記１１）前記抑制する制御を行う処理は、前記複数のオブジェクトデータに対応付け
られた位置のうち何れの位置も前記距離が指定された距離よりも大きい場合、前記ヘッド
マウントディスプレイの向きの検出を抑制する制御を行う、
　ことを特徴とする付記９に記載の表示制御プログラム。
【０１０７】
（付記１２）センサにより検出されたヘッドマウントディスプレイの位置および向きに応
じて特定されるエリア内の位置に対応付けて登録されたオブジェクトデータを検出すると
、前記オブジェクトデータを前記ヘッドマウントディスプレイに表示する表示制御装置に
おいて、
　複数のオブジェクトデータそれぞれに対応付けられた位置までの距離を算出する算出部
と、
　算出した前記距離の分布に基づき、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑
制する制御を行う検出制御部と、
　を備えることを特徴とする表示制御装置。
【０１０８】
（付記１３）前記検出制御部は、前記複数のオブジェクトデータに対応付けられた位置の
うち何れの位置も前記ヘッドマウントディスプレイにオブジェクトデータを表示する対象
の範囲に含まれない場合、前記ヘッドマウントディスプレイの向きの検出を抑制する制御
を行う、
　ことを特徴とする付記１２に記載の表示制御装置。
【０１０９】
（付記１４）前記検出制御部は、前記複数のオブジェクトデータに対応付けられた位置の
うち何れの位置も前記距離が指定された距離よりも大きい場合、前記ヘッドマウントディ
スプレイの向きの検出を抑制する制御を行う、
　ことを特徴とする付記１２に記載の表示制御装置。
【符号の説明】
【０１１０】
　１０　ＨＭＤ
　１１　通信部
　１２　位置検出センサ
　１３　方向検出センサ
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　１４　表示部
　１５　記憶部
　１６　制御部
　１７　センサ制御部
　１８　表示制御部
　１００　表示制御装置
　１１０　第１通信部
　１１１　第２通信部
　１２０　記憶部
　１２１　オブジェクトデータ記憶部
　１３０　制御部
　１３１　表示制御部
　１３２　算出部
　１３３　検出制御部
　１３４　位置測定部
　２００　サーバ
　Ｎ　ネットワーク
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