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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】複数の携帯機器の表示部に、携帯機器以外の装
置を用いることなく、同一画像の各領域を表示させる技
術を提供する。
【解決手段】表示システム１は、表示部１６を有する複
数の電子機器１０から構成される。各電子機器１０は、
夫々の表示部１６を制御する制御部１４と、表示システ
ム１を構成する他の電子機器１０の位置情報を取得する
取得部１２とを備える。制御部１４は、取得部１２が取
得した他の電子機器１０の位置情報に基づいて自身と他
の電子機器との位置関係を算出し、上記位置関係に基づ
いて自身が表示する一部の領域を決定し、一部の領域を
表示部１６の全体に表示するよう制御する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　表示部を有する複数の電子機器から構成され、前記電子機器の夫々が同一画像の夫々異
なる一部の領域を表示する表示システムであって、
　各電子機器は、
　前記夫々の表示部を制御する制御部と、
　該表示システムを構成する他の電子機器の位置情報を取得する取得部と
を備え、
　前記制御部は、
　前記取得部が取得した前記他の電子機器の位置情報に基づいて自身と前記他の電子機器
との位置関係を算出し、前記位置関係に基づいて自身が表示する前記一部の領域を決定し
、前記一部の領域を前記表示部の全体に表示するよう制御することを特徴とする表示シス
テム。
【請求項２】
　請求項１に記載の表示システムにおいて、
　前記制御部は、
　前記位置関係の算出として、自身を含む該表示システムを構成する複数の電子機器の位
置関係を表現するマップを生成し、前記マップにおける自身の位置に相当する、画像の全
領域における前記一部の領域を決定することを特徴とする表示システム。
【請求項３】
　請求項１又は請求項２に記載の表示システムにおいて、
　該表示システムを構成する電子機器の夫々が夫々の前記一部の領域を表示している場合
に、そのうちの一の電子機器の表示ができなくなったときは、
　前記一の電子機器を除く各電子機器の前記制御部は、
　前記一の電子機器が表示していた前記一部の領域が、前記一の電子機器を除く各電子機
器の表示部に表示されるように画像を変形し、変形後の画像において前記一部の領域を再
決定することを特徴とする表示システム。
【請求項４】
　請求項１乃至請求項３の何れか１項に記載の表示システムにおいて、
　前記取得部は、
　前記他の電子機器の位置情報を他の電子機器と相互に通信して取得する通信部、又は、
前記他の電子機器の位置情報を前記他の電子機器の位置を測定して取得する測位部である
ことを特徴とする表示システム。
【請求項５】
　表示部と、
　前記表示部を制御する制御部と、
　他の電子機器の位置情報を取得する取得部と
を備え、
　前記制御部は、
　前記取得部が取得した他の電子機器の位置情報に基づいて自身と他の電子機器との位置
関係を算出し、前記位置関係に基づいて画像の一部の領域を決定し、前記画像の一部の領
域を前記表示部の全体に表示するよう制御することを特徴とする電子機器。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、表示システム及び電子機器に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来、同一画像の各領域を複数の表示部に表示させる技術として、同一画像を複数の領
域に分割し、各領域の画像情報を複数の表示部を備える表示装置に出力するものが開示さ
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れている（例えば、特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００８－２８１７１６号公報
【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、引用文献１の技術の場合、表示装置以外にサーバ、カメラなどの装置が
必要であるという問題がある。また、引用文献１の技術の場合、表示部同士の距離に制限
があるため携帯機器などに応用できないという問題がある。
　本発明は、複数の携帯機器の表示部に、携帯機器以外の装置を用いることなく、同一画
像の各領域を表示させる技術を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　上記問題を解決するために、本発明の一態様である表示システムは、表示部を有する複
数の電子機器から構成され、前記電子機器の夫々が同一画像の夫々異なる一部の領域を表
示する表示システムであって、各電子機器は、前記夫々の表示部を制御する制御部と、該
表示システムを構成する他の電子機器の位置情報を取得する取得部とを備え、前記制御部
は、前記取得部が取得した前記他の電子機器の位置情報に基づいて自身と前記他の電子機
器との位置関係を算出し、前記位置関係に基づいて自身が表示する前記一部の領域を決定
し、前記一部の領域を前記表示部の全体に表示するよう制御することを特徴とする。
【０００６】
　上記表示システムにおいて、前記制御部は、前記位置関係の算出として、自身を含む該
表示システムを構成する複数の電子機器の位置関係を表現するマップを生成し、前記マッ
プにおける自身の位置に相当する、画像の全領域における前記一部の領域を決定するよう
にしてもよい。
【０００７】
　上記表示システムにおいて、該表示システムを構成する電子機器の夫々が夫々の前記一
部の領域を表示している場合に、そのうちの一の電子機器の表示ができなくなったときは
、前記一の電子機器を除く各電子機器の前記制御部は、前記一の電子機器が表示していた
前記一部の領域が、前記一の電子機器を除く各電子機器の表示部に表示されるように画像
を変形し、変形後の画像において前記一部の領域を再決定するようにしてもよい。
【０００８】
　上記表示システムにおいて、前記取得部は、前記他の電子機器の位置情報を他の電子機
器と相互に通信して取得する通信部、又は、前記他の電子機器の位置情報を前記他の電子
機器の位置を測定して取得する測位部であってもよい。
【０００９】
　上記問題を解決するために、本発明の他の態様である電子機器は、表示部と、前記表示
部を制御する制御部と、他の電子機器の位置情報を取得する取得部とを備え、前記制御部
は、前記取得部が取得した他の電子機器の位置情報に基づいて自身と他の電子機器との位
置関係を算出し、前記位置関係に基づいて画像の一部の領域を決定し、前記画像の一部の
領域を前記表示部の全体に表示するよう制御することを特徴とする。
【発明の効果】
【００１０】
　本発明によれば、複数の電子機器（携帯機器）の表示部に、電子機器以外の装置を用い
ることなく、同一画像の各領域を表示させることができる。更に、本発明によれば、複数
の電子機器は対等な関係であるため、ホスト、スレイブなどの役割を予め設定する必要が
なく、複数の電子機器の並び順も自由に変えることもできる。
【図面の簡単な説明】
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【００１１】
【図１】本発明の実施形態による表示システム１、及び、表示システム１を構成する電子
機器１を説明するための説明図である。
【図２】電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップの一例である。
【図３】電子機器１０同士の距離を考慮した位置関係マップの一例である。
【図４】電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップを生成した場合の制御部１
４の制御を説明するための説明図である。
【図５】電子機器１０同士の距離を考慮した位置関係マップを生成した場合の制御部１４
の制御を説明するための説明図である。
【図６】一の電子機器１０が移動した場合の制御部１４の制御の一例を説明するための説
明図である。
【図７】一の電子機器１０が移動した場合の制御部１４の制御の一例を説明するための説
明図である。
【図８】一の電子機器１０の表示ができなくなった場合の制御部１４の制御の一例を説明
するための説明図である。
【図９】一の電子機器１０の表示ができなくなった場合の制御部１４の制御の一例を説明
するための説明図である。
【図１０】一の電子機器１０の表示ができなくなった場合の制御部１４の制御の一例を説
明するための説明図である。
【図１１】一の電子機器１０の表示ができなくなった場合の制御部１４の制御の一例を説
明するための説明図である。
【図１２】電子機器１０の台数が異なる場合の制御部１４の制御の一例を説明するための
説明図である。
【図１３】電子機器１０の台数が異なる場合の制御部１４の制御の一例を説明するための
説明図である。
【図１４】電子機器１０の処理の流れを説明するフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　以下、図面を参照しながら本発明の実施形態について説明する。図１は、本発明の実施
形態による表示システム１、及び、表示システム１を構成する電子機器１０を説明するた
めの説明図である。
【００１３】
　表示システム１は、複数の電子機器１０から構成されている。例えば、表示システム１
は、図１（ａ）に示すように、電子機器１０ａ、１０ｂ、１０ｃ、１０ｄの４台から構成
される。各電子機器１０は、図１（ｂ）のような携帯型の機器であって、図１（ｃ）に示
すように、取得部１２、制御部１４、表示部１６及び記憶部１８を備える。
【００１４】
　記憶部１８は、表示部１６に表示する画像を記憶する。各電子機器１０は、１つ以上の
同一画像（共通の画像）を記憶部１８に記憶する。各電子機器１０は、電子機器１０間の
通信によって共有された画像、又は、各電子機器１０の夫々に対して外部から送信された
画像を同一画像として記憶部１８に記憶する。
【００１５】
　なお、電子機器１０間の通信によって画像を共有する場合において、共有する画像は、
例えば、ネットワークを介して、又は、記憶媒体を介して取得したものであってもよいし
、非図示の撮像部によって撮像したものであってもよい。
【００１６】
　取得部１２は、他の電子機器１０の位置情報を取得する。上記位置情報は、表示システ
ム１を構成する複数の電子機器１０の所在の分布における自身の相対的な位置関係を把握
するために用いられる。上記相対的な位置関係は、自身の位置の変化、及び、他の電子機
器１０の位置の変化に応じて変化するため、取得部１２は、上記相対的な位置関係をリア
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ルタイムに把握するため、定期的（周期的）に位置情報を取得する。取得部１２による位
置情報の取得には種々の態様が考えられる。
【００１７】
（第１の取得態様）
　第１の取得態様は、取得部１２が通信部として、位置情報を取得する態様である。取得
部１２（通信部）は、他の電子機器１０と相互に通信し、他の電子機器１０の位置情報を
取得する。例えば、２つの方法が存在する。１つ目の方法は、各電子機器１０がＧＰＳ機
能（非図示）を備え、自身の位置情報を取得し、又は、携帯電話網のピコセル若しくは公
衆無線ＬＡＮのアクセスポイントなどの情報から自身の位置情報を取得し、夫々の位置情
報を通信によって交換し、他の電子機器１０の位置情報を取得するという方法である。な
お、通信部による通信には、公衆無線ＬＡＮ、携帯電話網などを利用する通信の他、赤外
線通信などの近距離無線通信も含まれる。また、赤外線通信などによるアドホック通信の
場合において、第１の電子機器１０と第２の電子機器とが直接に通信不能な場合には、第
３の電子機器（又は、第３、第４、…の電子機器）を経由して、夫々の位置情報を交換し
てもよい。２つ目の方法は、各電子機器１０が筐体に発射／感受方向の異なる複数の通信
部（送受信部）を備え、他の電子機器１０から発射された信号を受信した通信部の筐体に
おける位置、受信信号の強度から、他の電子機器１０の位置情報を取得するという方法で
ある。
（第２の取得態様）
　第２の取得態様は、取得部１２が他の電子機器１０の測位を行う測位部として、位置情
報を取得する態様である。例えば、各電子機器１０が測位部としてレーザレーダーを備え
、他の電子機器の位置情報を取得する。
【００１８】
　なお、電子機器１０の夫々を識別する識別情報を位置情報若しくは発射信号に付加又は
重畳させれば、位置情報から他の電子機器１０の夫々を特定可能である。但し、電子機器
１０は、複数の電子機器１０の所在の分布における自身の相対的な位置関係を把握しさえ
すればよく、他の電子機器１０の個々を特定しなくてもよい。
【００１９】
　制御部１４は、同一画像の夫々異なる一部の領域を夫々の電子機器１０の表示部１６に
表示する機能を実現する。具体的には、制御部１４は、他の電子機器１０の位置情報を取
得部１２から取得する。他の電子機器１０の位置情報を取得した制御部１４は、当該位置
情報に基づいて自身と他の電子機器１０との位置関係（表示システム１を構成する複数の
電子機器１０の所在の分布における自身の相対的な位置関係）を算出する。具体的には、
制御部１４は、上記位置関係の算出として、自身を含む複数の電子機器１０の位置関係を
表現するマップ（以下、「位置関係マップ」という）を生成する。
【００２０】
　具体的には、制御部１４は、電子機器１０同士の距離を考慮（反映）しない位置関係マ
ップを生成する。電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップとは、複数の電子
機器１０を相対的な位置関係を維持しつつ、各電子機器１０を表現する矩形を、上下、左
右、又は上下左右に接して配置したときに、全電子機器１０に係る全矩形に外接する大き
な矩形によって表現されるマップである。
【００２１】
　図２は、電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップの一例である。
　例えば、図１（ａ）に示す電子機器１０ａの制御部１４は、複数の電子機器１０との相
対的な位置関係において自身が略左上に位置すると認識し、図２（ａ）に示すような電子
機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップＭ１を生成する。なお、図２（ａ）の網
掛部は、電子機器１０ａの制御部１４が認識している自身の相対的な位置である。同様に
、図１（ａ）に示す電子機器１０ｂの制御部１４は、複数の電子機器１０との相対的な位
置関係において自身が略右上に位置すると認識し、図２（ｂ）に示すような位置関係マッ
プＭ１を生成する。同様に、図１（ａ）に示す電子機器１０ｃの制御部１４は、複数の電
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子機器１０との相対的な位置関係において自身が略左下に位置すると認識し、図２（ｃ）
に示すような位置関係マップＭ１を生成する。同様に、図１（ａ）に示す電子機器１０ｄ
の制御部１４は、複数の電子機器１０との相対的な位置関係において自身が略右下に位置
すると認識し、図２（ｄ）に示すような位置関係マップＭ１を生成する。
【００２２】
　また、制御部１４は、電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップに代えて、
電子機器１０同士の距離を考慮した位置関係マップを生成してもよい。電子機器１０同士
の距離を考慮した位置関係マップとは、複数の電子機器１０を方向、距離を維持しつつ、
各電子機器１０を表現する矩形を配置したときに、全電子機器１０に係る全矩形に外接す
る大きな矩形によって表現されるマップである。
【００２３】
　図３は、電子機器１０同士の距離を考慮した位置関係マップの一例である。
　例えば、図１（ａ）に示す電子機器１０ａの制御部１４は、複数の電子機器１０との相
対的な位置関係において自身が略左上に位置すると認識し、図３（ａ）に示すような電子
機器１０同士の距離を考慮した位置関係マップＭ２を生成する。同様に、図１（ａ）に示
す電子機器１０ｂの制御部１４は図３（ｂ）に示すような位置関係マップＭ２を生成し、
図１（ａ）に示す電子機器１０ｃの制御部１４は図３（ｃ）に示すような位置関係マップ
Ｍ２を生成し、図１（ａ）に示す電子機器１０ｄの制御部１４は図３（ｄ）に示すような
位置関係マップＭ２を生成する。
【００２４】
　制御部１４は、位置関係を算出した場合、当該位置関係に基づいて、自身が表示するべ
き画像（同一画像）の一部の領域を担当領域として決定する。具体的には、位置関係マッ
プを生成した制御部１４は、当該位置関係マップにおける自身の位置に相当する、画像（
同一画像）の全領域における一部の領域を担当領域として決定する。換言すれば、制御部
１４は、表示するべき画像（同一画像）に、位置関係マップの縦横比、サイズを変化させ
て重ねたときに、自身を示す矩形の位置に相当する画像上の領域を担当領域として決定す
る。
【００２５】
　図４は、電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップを生成した場合の制御部
１４の制御を説明するための説明図である。図５は、電子機器１０同士の距離を考慮した
位置関係マップを生成した場合の制御部１４の制御を説明するための説明図である。
　例えば、図１（ａ）に示す電子機器１０ａの制御部１４は、図２（ａ）に示す位置関係
マップＭ１を生成した場合には、記憶部１８から図４（ａ）に示す画像Ｐを読み出して、
図２（ａ）に示す位置関係マップＭ１における自身の位置（左上）に相当する、画像Ｐの
領域Ｒ１－１（図４（ｂ）参照）を担当領域として決定する。同様に、図１（ａ）に示す
電子機器１０ｂの制御部１４は、図２（ｂ）に示す位置関係マップＭ１を生成した場合に
は、記憶部１８から図４（ａ）に示す画像Ｐを読み出して、図２（ｂ）に示す位置関係マ
ップＭ１における自身の位置（右上）に相当する、画像Ｐの領域Ｒ１－２（図４（ｂ）参
照）を担当領域として決定する。同様に、図１（ａ）に示す電子機器１０ｃの制御部１４
は、図２（ｃ）に示す位置関係マップＭ１を生成した場合には、記憶部１８から図４（ａ
）に示す画像Ｐを読み出して、図２（ｃ）に示す位置関係マップＭ１における自身の位置
（左下）に相当する、画像Ｐの領域Ｒ１－３（図４（ｂ）参照）を担当領域として決定す
る。同様に、図１（ａ）に示す電子機器１０ｄの制御部１４は、図２（ｄ）に示す位置関
係マップＭ１を生成した場合には、記憶部１８から図４（ａ）に示す画像Ｐを読み出して
、図２（ｄ）に示す位置関係マップＭ１における自身の位置（右下）に相当する、画像Ｐ
の領域Ｒ１－４（図４（ｂ）参照）を担当領域として決定する。
【００２６】
　なお、各電子機器１０の記憶部１８に複数の同一画像が記憶されている場合には、制御
部１４は、電子機器１０間の通信によって共有された画像のうち最新のもの、又は、各電
子機器１０に対して外部から送信された画像のうちの最新のもの、又は、電子機器１０間
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の通信によって指定された同一画像を、記憶部１８から読み出してもよい。
【００２７】
　一方、例えば、図１（ａ）に示す電子機器１０ａの制御部１４は、図３（ａ）に示す位
置関係マップＭ２を生成した場合には、記憶部１８から図５（ａ）に示す画像Ｐを読み出
して、図３（ａ）に示す位置関係マップＭ２における自身の位置に相当する、画像Ｐの領
域Ｒ２－１（図５（ｂ）参照）を担当領域として決定する。同様に、図１（ａ）に示す電
子機器１０ｂの制御部１４は、図３（ｂ）に示す位置関係マップＭ２を生成した場合には
、領域Ｒ２－２（図５（ｂ）参照）を担当領域として決定する。同様に、図１（ａ）に示
す電子機器１０ｃの制御部１４は、図３（ｃ）に示す位置関係マップＭ２を生成した場合
には、領域Ｒ２－３（図５（ｂ）参照）を担当領域として決定する。同様に、図１（ａ）
に示す電子機器１０ｄの制御部１４は、図３（ｄ）に示す位置関係マップＭ２を生成した
場合には、領域Ｒ２－４（図５（ｂ）参照）を担当領域として決定する。
【００２８】
　制御部１４は、担当領域を決定した場合、担当領域を表示部１６の全体に表示するよう
制御する。表示部１６は、制御部１４の制御に従って画像の担当領域を表示する。
【００２９】
　例えば、図１（ａ）に示す電子機器１０ａの制御部１４は、図４（ｂ）に示す領域Ｒ１

－１を担当領域として決定した場合には、図４（ｃ）に示すように、表示部１６の全体に
、画像Ｐの領域Ｒ１－１が表示されるように制御する。同様に、図１（ａ）に示す電子機
器１０ｂの制御部１４は、図４（ｂ）に示す領域Ｒ１－２を担当領域として決定した場合
には、図４（ｃ）に示すように、表示部１６の全体に、画像Ｐの領域Ｒ１－２が表示され
るように制御する。同様に、図１（ａ）に示す電子機器１０ｃの制御部１４は、図４（ｂ
）に示す領域Ｒ１－３を担当領域として決定した場合には、図４（ｃ）に示すように、表
示部１６の全体に、画像Ｐの領域Ｒ１－３が表示されるように制御する。同様に、図１（
ａ）に示す電子機器１０ｄの制御部１４は、図４（ｂ）に示す領域Ｒ１－４を担当領域と
して決定した場合には、図４（ｃ）に示すように、表示部１６の全体に、画像Ｐの領域Ｒ

１－４が表示されるように制御する。
【００３０】
　一方、例えば、図１（ａ）に示す電子機器１０ａの制御部１４は、図５（ｂ）に示す領
域Ｒ２－１を担当領域として決定した場合には、図５（ｃ）に示すように、表示部１６の
全体に、画像Ｐの領域Ｒ２－１が表示されるように制御する。同様に、図１（ａ）に示す
電子機器１０ｂの制御部１４は、図５（ｂ）に示す領域Ｒ２－２を担当領域として決定し
た場合には、図５（ｃ）に示すように、表示部１６の全体に、画像Ｐの領域Ｒ２－２が表
示されるように制御する。同様に、図１（ａ）に示す電子機器１０ｃの制御部１４は、図
５（ｂ）に示す領域Ｒ２－３を担当領域として決定した場合には、図５（ｃ）に示すよう
に、表示部１６の全体に、画像Ｐの領域Ｒ２－３が表示されるように制御する。同様に、
図１（ａ）に示す電子機器１０ｄの制御部１４は、図５（ｂ）に示す領域Ｒ２－４を担当
領域として決定した場合には、図５（ｃ）に示すように、表示部１６の全体に、画像Ｐの
領域Ｒ２－４が表示されるように制御する。
【００３１】
　なお、上述の如く取得部１２は定期的に位置情報を取得するため、複数の電子機器１０
の夫々が、担当領域を表示している場合に、そのうちの一の電子機器１０の位置が移動に
よって変わったときには、各電子機器１０の取得部１２は、移動後の位置情報を取得する
。続く、各電子機器１０の制御部１４の動作は、電子機器１０同士の距離を考慮しない位
置関係マップ生成する態様（図２参照）であるか、電子機器１０同士の距離を考慮した位
置関係マップ生成する態様（図３参照）であるかによって異なる。
【００３２】
　電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップ生成する態様では、制御部１４は
、一の電子機器１０の移動によって各電子機器１０の上下、左右の位置関係が変化しなか
ったときは、位置関係マップを新たに生成しない。従って、各電子機器１０の表示内容は
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変化しない。
【００３３】
　一方、制御部１４は、一の電子機器１０の移動によって各電子機器１０の上下、左右の
位置関係が変化したときは、取得部１２が定期的に取得する位置情報に基づいて移動後の
位置関係マップを新たに生成（再生成）し、新たに生成した位置関係マップに基づいて、
担当領域を新たに決定（再決定）し、新たに決定した担当領域を表示部１６の全体に表示
するよう制御する。従って、各電子機器１０の表示内容は変化する。
【００３４】
　また、電子機器１０同士の距離を考慮した位置関係マップ生成する態様では、制御部１
４は、一の電子機器１０の移動によって各電子機器１０の上下、左右の位置関係が変化し
たか否かに関係なく、取得部１２が定期的に取得する位置情報に基づいて移動後の位置関
係マップを新たに生成し、新たに生成した位置関係マップに基づいて、担当領域を新たに
決定し、新たに決定した担当領域を表示部１６の全体に表示するよう制御する。従って、
各電子機器１０の表示内容は変化する。
【００３５】
　図６及び図７は、一の電子機器１０が移動した場合の制御部１４の制御の一例を説明す
るための説明図である。例えば、図６（ａ）に示すように、電子機器１０ｄが移動した場
合、図１（ａ）に示す電子機器１０ａの制御部１４は、図６（ｂ）に示すような位置関係
マップＭ３を新たに生成し、位置関係マップＭ３に基づいて、Ｒ３－１（図７（ａ）参照
）を担当領域として新たに決定し、図７（ｂ）に示すように、表示部１６の全体に、画像
Ｐの領域Ｒ３－１が表示されるように制御する。従って、図５（ｃ）及び図７（ｂ）に示
すように、電子機器１０ｄの移動に伴って、電子機器１０ａ、１０ｂ、１０ｃ、１０ｄの
表示内容が変化している。
【００３６】
　また、複数の電子機器１０の夫々が、担当領域を表示している場合に、例えば、電源の
オフ、又は、同一画像の夫々異なる一部の領域を夫々の電子機器１０の表示部１６に表示
する機能のオフなどによって、そのうちの一の電子機器１０の表示ができなくなったとき
には、当該一の電子機器１０を除く各電子機器１０の取得部１２は、当該一の電子機器１
０を除く電子機器１０の位置情報を取得する。続く、各電子機器１０の制御部１４の動作
は、上述の移動の場合と同様であって、電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マ
ップ生成する態様（図２参照）であるか、電子機器１０同士の距離を考慮した位置関係マ
ップ生成する態様（図３参照）であるかによって異なる。
【００３７】
　図８乃至図１１は、一の電子機器１０の表示ができなくなった場合の制御部１４の制御
の一例を説明するための説明図である。電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マ
ップ生成する態様では、例えば、図８（ａ）に示すように、電子機器１０ｂの表示ができ
なくなった場合、図１（ａ）に示す電子機器１０ａの制御部１４は、図８（ｂ）に示すよ
うな位置関係マップＭ４を新たに生成し、位置関係マップＭ４に基づいて、Ｒ４－１（図
９（ａ）参照）を担当領域として新たに決定し、図９（ｂ）に示すように、表示部１６の
全体に、画像Ｐの領域Ｒ４－１が表示されるように制御する。なお、当該例の場合、図４
（ｃ）及び図９（ｂ）に示すように、単に、電子機器１０ｂの表示が無くなっているだけ
である。
【００３８】
　一方、電子機器１０同士の距離を考慮した位置関係マップ生成する態様では、例えば、
図８（ａ）に示すように、電子機器１０ｂの表示ができなくなった場合、図１（ａ）に示
す電子機器１０ａの制御部１４は、図８（ｃ）に示すような位置関係マップＭ５を新たに
生成し、位置関係マップＭ５に基づいて、Ｒ５－１（図１０（ａ）参照）を担当領域とし
て新たに決定し、図１０（ｂ）に示すように、表示部１６の全体に、画像Ｐの領域Ｒ５－

１が表示されるように制御する。なお、当該例の場合、図５（ｃ）及び図１０（ｂ）に示
すように、電子機器１０ａ、１０ｃ、１０ｄの表示内容が変化している。
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【００３９】
　なお、電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップ生成する態様において、一
の電子機器１０の表示ができなくなった場合、当該一の電子機器１０を除く各電子機器の
制御部１４は、当該一の電子機器１０が表示していた担当領域が、当該一の電子機器１０
を除く各電子機器１０の表示部１６に表示されるように画像を変形し、変形後の画像にお
いて担当領域を新たに決定してもよい。
【００４０】
　例えば、電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップ生成する態様において、
図８（ａ）に示すように、電子機器１０ｂの表示ができなくなった場合、図１（ａ）に示
す電子機器１０ａの制御部１４は、図８（ｂ）に示すような位置関係マップＭ４を新たに
生成し、図１１（ａ）に示すように、電子機器１０ｂが表示していた担当領域が、電子機
器１０ａ、１０ｃ、１０ｄの表示部１６に表示されるように画像Ｐを画像Ｐ’に変形し、
変形後の画像Ｐ’において担当領域を新たに決定してもよい。なお、当該例の場合、電子
機器１０ａ、１０ｃ、１０ｄの表示部１６は、図１１（ｂ）の如く表示する。
【００４１】
　図１２及び図１３は、電子機器１０の台数が９台の場合の制御部１４の制御の一例を説
明するための説明図である。図１２（ｂ）は、図１２（ａ）に示すように、表示システム
１が電子機器１０ａ～１０ｉから構成されている場合に、各電子機器１０の制御部１４が
生成する電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関係マップＭ６、及び、各電子機器１
０の制御部１４が決定する画像Ｐの担当領域を表している。図１２（ｃ）は、図１２（ｂ
）に基づく各電子機器１０の表示部１６による表示内容を表している。
【００４２】
　図１３（ｂ）は、各電子機器１０が図１２（ｃ）の如く表示している状態から、図１３
（ａ）に示すように、電子機器１０ｅの表示ができなくなった場合に、電子機器１０ｅ以
外の各電子機器１０の制御部１４が生成する電子機器１０同士の距離を考慮しない位置関
係マップＭ７、及び、電子機器１０ｅ以外の各電子機器１０の制御部１４が決定する画像
Ｐ’’（画像Ｐを変形後の画像）の担当領域を表している。図１３（ｃ）は、図１３（ｂ
）に基づく電子機器１０ｅ以外の各電子機器１０の表示部１６による表示内容を表してい
る。なお、図１３（ｂ）の表示に代えて、図９の如く、画像の変形を行わずに単に電子機
器１０ｅの表示を止めるようにしてもよい。
【００４３】
　図１４は、電子機器１０の処理の流れを説明するフローチャートである。具体的には、
制御部１４の処理の流れを表している。なお、図１４に示すフローチャートは、例えば、
各電子機器１０が、同一画像の夫々異なる一部の領域を夫々の電子機器１０の表示部１６
に表示する機能をオンにすることにより開始する。また、取得部２１は、周期的に他の電
子機器１０の位置情報を取得しているものとする。また、制御部１４は、電子機器１０同
士の距離を考慮しない位置関係マップを生成するものとする。
【００４４】
　制御部１４は、取得部１２から他の電子機器１０の位置情報を取得する（ステップＳ１
０）。他の電子機器１０の位置情報を取得した制御部は、自身を含む複数の電子機器１０
の位置関係マップを生成する（ステップＳ１２）。位置関係マップを生成した制御部１４
は、記憶部１８から画像を読み出して、ステップＳ１２において生成した位置関係マップ
に基づいて、読み出し画像上において担当領域を決定する（ステップＳ１４）。担当領域
を決定した制御部１４は、担当領域を表示部１６の全体に表示するよう制御する（ステッ
プＳ１６）。
【００４５】
　ステップＳ１６に続いて、制御部１４は、再度、取得部１２から他の電子機器１０の位
置情報を取得する（ステップＳ１８）。制御部１４は、再度、取得した他の電子機器１０
の位置情報と、最新の位置関係マップとから、各電子機器１０の上下、左右の位置関係が
、他の電子機器の移動又は表示終了などによって、前回から変化したか否かを判断する（
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ステップＳ２０）。
【００４６】
　ステップＳ２０において制御部１４は、各電子機器１０の上下、左右の位置関係が前回
から変化したと判断した場合（ステップＳ２０：Ｙｅｓ）、位置関係マップを再生成し（
ステップＳ２２）、担当領域を再決定し（ステップＳ２４）、再決定した担当領域を表示
部１６の全体に表示するよう制御する（ステップＳ２６）。
【００４７】
　一方、ステップＳ２０において制御部１４は、各電子機器１０の上下、左右の位置関係
が前回から変化していないと判断した場合（ステップＳ２０：Ｎｏ）、ステップＳ２２、
Ｓ２４、Ｓ２６を飛ばしてステップＳ２８に進む。
【００４８】
　ステップＳ２０（Ｎｏ）、又は、ステップＳ２６に続いて、制御部１４は、処理を終了
するか否かを判断する（ステップＳ２８）。例えば、制御部１４は、同一画像の夫々異な
る一部の領域を夫々の電子機器１０の表示部１６に表示する機能がオフになった場合、処
理を終了すると判断する。制御部１４は、処理を終了しないと判断した場合（ステップＳ
２８：Ｎｏ）、ステップＳ１８に戻ってステップＳ１８以降を実行する。一方、制御部１
４は、処理を終了すると判断した場合（ステップＳ２８：Ｙｅｓ）、本フローチャートは
終了する。
【００４９】
　以上、本実施形態による表示システム１によれば、複数の電子機器１０の表示部１６に
、電子機器１０以外の装置を用いることなく、同一画像の各領域を表示させることができ
る。更に、複数の電子機器１０は対等な関係であるため、ホスト、スレイブなどの役割を
予め設定する必要がなく、また、複数の電子機器１０の並び順も自由に変えることもでき
る。更に、複数の電子機器１０の位置関係が変化した場合には、当該変化に応じて各電子
機器１０の表示内容を動的に変化させることができる。
【００５０】
　なお、本発明の実施形態による電子機器１０の各処理を実行するためのプログラムをコ
ンピュータ読み取り可能な記録媒体に記録して、当該記録媒体に記録されたプログラムを
コンピュータシステムに読み込ませ、実行することにより、本発明の実施形態による電子
機器１０の各処理に係る上述した種々の処理を行ってもよい。なお、ここでいう「コンピ
ュータシステム」とは、ＯＳや周辺機器等のハードウェアを含むものであってもよい。ま
た、「コンピュータシステム」は、ＷＷＷシステムを利用している場合であれば、ホーム
ページ提供環境（あるいは表示環境）も含むものとする。また、「コンピュータ読み取り
可能な記録媒体」とは、フロッピー（登録商標）ディスク、光磁気ディスク、ＳＤカード
、フラッシュメモリ等の書き込み可能な不揮発性メモリ、ＣＤ－ＲＯＭ等の可搬媒体、コ
ンピュータシステムに内蔵されるハードディスク等の記憶装置のことをいう。
【００５１】
　さらに「コンピュータ読み取り可能な記録媒体」とは、インターネット等のネットワー
クや電話回線等の通信回線を介してプログラムが送信された場合のサーバやクライアント
となるコンピュータシステム内部の揮発性メモリ（例えばＤＲＡＭ（Dynamic Random Acc
ess Memory））のように、一定時間プログラムを保持しているものも含むものとする。ま
た、上記プログラムは、このプログラムを記憶装置等に格納したコンピュータシステムか
ら、伝送媒体を介して、あるいは、伝送媒体中の伝送波により他のコンピュータシステム
に伝送されてもよい。ここで、プログラムを伝送する「伝送媒体」は、インターネット等
のネットワーク（通信網）や電話回線等の通信回線（通信線）のように情報を伝送する機
能を有する媒体のことをいう。また、上記プログラムは、前述した機能の一部を実現する
ためのものであっても良い。さらに、前述した機能をコンピュータシステムにすでに記録
されているプログラムとの組み合わせで実現できるもの、いわゆる差分ファイル（差分プ
ログラム）であっても良い。
【００５２】



(11) JP 2012-242793 A 2012.12.10

　以上、この発明の実施形態について図面を参照して詳述してきたが、具体的な構成はこ
の実施形態に限られるものではなく、この発明の要旨を逸脱しない範囲の設計等も含まれ
る。
【符号の説明】
【００５３】
１…表示システム　１０…電子機器　１２…取得部（通信部／測位部）　１４…制御部　
１６…表示部　１８…記憶部　

【図１】 【図２】



(12) JP 2012-242793 A 2012.12.10

【図３】 【図４】

【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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【図１１】 【図１２】

【図１３】 【図１４】
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