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(57)【要約】
　仮想世界処理装置及び方法が開示される。本発明の実
施形態によれば、バイオセンサを用いて現実世界のユー
ザに対する生体情報を収集し、バイオセンサに対するセ
ンサ特性に基づいて収集した情報を調整することによっ
て、現実世界と仮想世界の相互動作または仮想世界間の
相互動作を実現する。また、収集された生体情報に基づ
いて仮想世界で実行される体感型ゲームを制御すること
によって、より現実的な仮想世界を実現することができ
る。また、収集された生体情報に基づいて現実世界のユ
ーザに対する健康状態を判断して表示することで、ユー
ザに対する健康状態を把握することができる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　仮想世界と現実世界の相互動作または仮想世界間の相互動作を可能にする仮想世界処理
装置において、
　バイオセンサが前記現実世界のユーザの生体に対して検出した検出情報が入力される入
力部と、
　前記バイオセンサに関するセンサ特性に基づいて前記検出情報を調整する調整部と、
　を備えることを特徴とする仮想世界処理装置。
【請求項２】
　前記調整された検出情報に基づいて前記仮想世界で実行される体感型ゲームを制御する
制御部をさらに備えることを特徴とする請求項１に記載の仮想世界処理装置。
【請求項３】
　前記調整された検出情報に基づいて前記ユーザに対する健康状態を判断する判断部をさ
らに備えることを特徴とする請求項１又は２に記載の仮想世界処理装置。
【請求項４】
　前記バイオセンサは、身長センサ、体重センサ、体温センサ、体脂肪センサ、血液型セ
ンサ、血圧センサ、血糖センサ、酸化飽和度センサ、心拍センサ、脳電図センサ、心電図
センサ、筋電図センサ、眼電図センサ、電気皮膚反応センサ、バイオセンサ及び電位セン
サのうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１乃至３のいずれか一項に記載の
仮想世界処理装置。
【請求項５】
　前記検出情報は、
　前記検出情報の[s1]アイデンティティを区分するためのＩＤ情報と、
　前記バイオセンサが属するマルチセンサグループのアイデンティティを区分するための
グループＩＤ情報と、
　前記バイオセンサを参照するセンサＩＤ参照情報と、
　前記バイオセンサをグループ化するための接続環データ構造要素を示すリンクリスト情
報と、
　前記バイオセンサの作動有無を判別する活性状態情報と、
　前記検出情報が調整された時間に同じ点を共有する他の検出情報に対する優先権情報と
、
　のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１乃至４のいずれか一項に記載の
仮想世界処理装置。
【請求項６】
　前記入力部は、前記検出情報を操作するためのセンサ適応選好がさらに入力されること
を特徴とする請求項１乃至５のいずれか一項に記載の仮想世界処理装置。
【請求項７】
　前記バイオセンサが身長センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ、タイム
スタンプ、単位及び値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求
項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項８】
　前記バイオセンサが体重センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ、タイム
スタンプ、単位及び値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求
項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項９】
　前記バイオセンサが体温センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ、位置フ
ラグ、タイムスタンプ、単位、値及び位置のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする
請求項１または請求項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項１０】
　前記バイオセンサが体脂肪センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ、タイ
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ムスタンプ、単位及び値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請
求項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項１１】
　前記バイオセンサが血液型センサである場合、前記検出情報は、ＡＢＯタイプ及びＲｈ
タイプのうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求項５に記載の仮
想世界処理装置。
【請求項１２】
　前記バイオセンサが血圧センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ、最高血
圧フラグ、最低血圧フラグ、平均血圧フラグ、タイムスタンプ、単位、最高血圧、最低血
圧及び平均血圧（ＭＡＰ）のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または
請求項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項１３】
　前記バイオセンサが血糖センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ、タイム
スタンプ、単位及び値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求
項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項１４】
　前記バイオセンサが酸化飽和度センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ、
タイムスタンプ、単位及び値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１また
は請求項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項１５】
　前記バイオセンサが心拍センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ、タイム
スタンプ、単位及び値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求
項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項１６】
　前記バイオセンサが脳電図センサである場合、前記検出情報は、電極位置ベースフラグ
、電極位置フラグ、ウェーブパターンフラグ、電極位置ベース、電極位置、ウェーブパタ
ーン、タイムスタンプ、単位及び配列値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請
求項１または請求項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項１７】
　前記バイオセンサが心電図センサである場合、前記検出情報は、タイムスタンプ、単位
及び配列値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求項５に記載
の仮想世界処理装置。
【請求項１８】
　前記バイオセンサが筋電図センサである場合、前記検出情報は、タイムスタンプ、単位
及び配列値のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求項５に記載
の仮想世界処理装置。
【請求項１９】
　前記バイオセンサが眼電図センサである場合、前記検出情報は、電極位置ベースフラグ
、電極位置フラグ、電極位置ベース、電極位置、タイムスタンプ、単位及び配列値のうち
少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求項５に記載の仮想世界処理装
置。
【請求項２０】
　前記バイオセンサが電気皮膚反応センサである場合、前記検出情報は、ユニットフラグ
、ｄｉｍＸ、ｄｉｍＹ、タイムスタンプ、単位及び配列値のうち少なくとも１つを含むこ
とを特徴とする請求項１または請求項５に記載の仮想世界処理装置。
【請求項２１】
　前記検出情報は、身長フラグ、体重フラグ、体温フラグ、体脂肪フラグ、血液型フラグ
、血圧フラグ、血糖フラグ、酸化飽和度フラグ、心拍フラグ、脳電図フラグ、心電図フラ
グ、筋電図フラグ、眼電図フラグ、電気皮膚反応フラグ、身長、体重、体温、体脂肪、血
液型、血圧、血糖、酸化飽和度、心拍、脳電図、心電図、筋電図、眼電図及び電気皮膚反
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応のうち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求項５に記載の仮想世
界処理装置。
【請求項２２】
　前記バイオセンサが電位センサである場合、前記検出情報は、タイムスタンプ、波形ラ
ベル、電位位置ベース、電位位置、ウェーブ値、単位、最大振幅及びウェーブパターンの
うち少なくとも１つを含むことを特徴とする請求項１または請求項５に記載の仮想世界処
理装置。
【請求項２３】
　前記検出情報は１つ以上のフラグを含み、前記一つ以上のフラグそれぞれは前記検出情
報が特定フィールドを含むか否かを示すことを特徴とする請求項１または請求項５に記載
の仮想処理装置。
【請求項２４】
　仮想世界と現実世界の相互動作または仮想世界間の相互動作を可能にする仮想世界処理
装置の動作方法において、
　バイオセンサが前記現実世界のユーザの生体に対して検出した検出情報が入力されるス
テップと、
　前記バイオセンサに関するセンサ特性に基づいて前記検出情報を調整するステップと、
　を含むことを特徴とする仮想世界処理装置の動作方法。
【請求項２５】
　前記調整された検出情報に基づいて前記仮想世界で実行される体感型ゲームを制御する
ステップをさらに含むことを特徴とする請求項２４に記載の仮想世界処理装置の動作方法
。
【請求項２６】
　前記調整された検出情報に基づいて前記ユーザに対する健康状態を判断するステップを
さらに含むことを特徴とする請求項２４又は２５に記載の仮想世界処理装置の動作方法。
【請求項２７】
　請求項２４乃至請求項２５のいずれか１項に記載の方法を実行するプログラムを記録し
たコンピュータで読み出し可能な記録媒体。
【請求項２８】
　現実世界と仮想世界との間の相互動作方法において、
　少なくとも１つのバイオセンサを用いて前記現実世界内のユーザに関する情報を検出す
るステップと、
　前記少なくとも１つのバイオセンサに対応する少なくとも１つのセンサ特性に基づいて
前記検出された情報を調整するステップと、
　前記調整された検出された情報に基づいて前記仮想世界内の少なくとも１つのオブジェ
クトを制御するためのステップと、
　を含むことを特徴とする現実世界と仮想世界との間の相互動作方法。
【請求項２９】
　前記調整された検出された情報を用いて前記現実世界内の前記ユーザの健康状態を表示
するステップをさらに含むことを特徴とする請求項２８に記載の現実世界と仮想世界との
間の相互動作方法。
【請求項３０】
　センサ調整選好情報を用いて前記検出された情報を調整するステップをさらに含むこと
を特徴とする請求項２８又は２９に記載の現実世界と仮想世界との間の相互動作方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　実施形態は仮想世界処理装置及び方法に関し、より具体的には、現実世界の情報を仮想
世界に適用する装置及び方法に関する。
【背景技術】
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【０００２】
　最近、体感型ゲームに関する関心が高まっている。マイクロソフト社は「Ｅ３　２００
９」のＰｒｅｓｓ　ＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅにおいてゲームコンソールであるＸｂｏｘ３６
０に深さ／カラーカメラとマイクアレイから構成された別途のセンサデバイスを結合し、
ユーザの全身モーションキャプチャ、顔認識、音声認識技術を提供して別途のコントロー
ラなしで仮想世界と相互作用させる「Ｐｒｏｊｅｃｔ　Ｎａｔａｌ」を発表した。また、
ソニー社は、自社ゲームコンソールである「Ｐｌａｙ　Ｓｔａｔｉｏｎ３」にカラーカメ
ラとマーカー、超音波センサを結合した位置／方向センシング技術を適用して、コントロ
ーラのモーション軌跡を入力することで仮想世界と相互作用できる体感型ゲームモーショ
ンコントローラ「Ｗａｎｄ」を発表した。
【０００３】
　現実世界と仮想世界の相互作用は２種類の方向を有する。第１に、現実世界のセンサか
ら得られたデータ情報を仮想世界に反映する方向、第２に、仮想世界から得られたデータ
情報をアクチュエータを介して現実世界に反映する方向である。実施形態は、現実世界と
仮想世界の相互作用を実現するため、現実世界のセンサから得られた情報を仮想世界に適
用する仮想世界処理装置及び方法を提供する。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　バイオセンサを用いて現実世界のユーザに対する生体情報を収集し、バイオセンサに対
するセンサ特性に基づいて収集した情報を調整することによって、現実世界と仮想世界の
相互動作または仮想世界間の相互動作を実現する。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明の一実施形態に係る仮想世界と現実世界の相互動作または仮想世界間の相互動作
を可能にする仮想世界処理装置は、バイオセンサが前記現実世界のユーザの生体に対して
検出した検出情報が入力される入力部と、前記バイオセンサに関するセンサ特性に基づい
て前記検出情報を調整する調整部とを備える。
【０００６】
　本発明の一実施形態に係る仮想世界と現実世界の相互動作または仮想世界間の相互動作
を可能にする仮想世界処理装置の動作方法は、バイオセンサが前記現実世界のユーザの生
体に対して検出した検出情報が入力されるステップと、前記バイオセンサに関するセンサ
特性に基づいて前記検出情報を調整するステップとを含む。
【０００７】
　本発明の一実施形態に係る現実世界と仮想世界との間の相互動作方法は、少なくとも１
つのバイオセンサを用いて前記現実世界内のユーザに関する情報を検出するステップと、
前記少なくとも１つのバイオセンサに対応する少なくとも１つのセンサ特性に基づいて前
記検出された情報を調整するステップと、前記調整された検出された情報に基づいて前記
仮想世界内の少なくとも１つのオブジェクトを制御するためのステップとを含む。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明によると、バイオセンサを用いて現実世界のユーザに対する生体情報を検出し、
バイオセンサに対するセンサ特性に基づいて検出した情報を調整することによって、現実
世界と仮想世界の相互動作または仮想世界間の相互動作を実現することができる。
【０００９】
　また、本発明によると、検出された生体情報に基づいて仮想世界で実行される体感型ゲ
ームを制御することによって、より現実的な仮想世界を実現することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】一実施形態に係るセンサを用いて仮想世界の仮想世界オブジェクトを操作する動
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作を示す図である。
【図２】本発明の一実施形態に係るバイオセンサ及びバイオセンサが収集した検出情報を
示す図である。
【図３】本発明の一実施形態に係る仮想世界処理装置の構成を示す図である。
【図４】一実施形態に係るセンサ特性基本タイプを示す図である。
【図５】一実施形態に係るセンサ特性基本タイプのシンタックスを示す図である。
【図６】一実施形態に係るセンサ特性基本属性のシンタックスを示す図である。
【図７】一実施形態に係るセンサ適応選好基本タイプを示す図である。
【図８】一実施形態に係るセンサ適応選好基本タイプのシンタックスを示す図である。
【図９】一実施形態に係るセンサ適応選好基本属性のシンタックスを示す図である。
【図１０】一実施形態に係る検出情報基本タイプを示す図である。
【図１１】本発明の一実施形態に係る仮想世界処理装置の動作方法を示すフローチャート
である。
【図１２】本発明の一例に係る脳波電位記録術のための１０－２０システムで用いられる
位置の名前を示す図である。
【図１３】本発明の一例に係る１２リード心電図記録システムで用いられる位置の名前を
示す図である。
【図１４】１０－電位位置から始まった１２リードを示す図である。
【図１５】一般的なＥＣＧの波形を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　以下、本発明に係る実施形態を添付する図面を参照しながら詳細に説明する。しかし、
本発明が実施形態によって制限されたり限定されることはない。各図面に提示された同一
の参照符号は同一の部材を示す。
【００１２】
　図１は、一実施形態に係る現実世界内のセンサを用いて仮想世界のオブジェクトを操作
する動作を示す図である。
【００１３】
　図１を参照すれば、一実施形態に係る現実世界内のセンサ１００を用いて現実世界のユ
ーザ１１０は、仮想世界のオブジェクト１２０を操作する。現実世界のユーザ１１０は、
自身の動作、状態、意図、形態などに関する情報をセンサ１００を通して入力し、センサ
１００は、ユーザ１１０の動作、状態、意図、形態などに関する制御情報（ｃｏｎｔｒｏ
ｌ　ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ、ＣＩ）をセンサ信号に含んで仮想世界処理装置に送信する
。
【００１４】
　ここで、仮想世界は、仮想環境及び仮想世界オブジェクトに分類されてもよい。また、
仮想世界オブジェクトは、アバター及び仮想オブジェクトに分類されてもよい。
【００１５】
　実施形態によって現実世界のユーザ１１０は、人間、動物、植物、及び無生物（例えば
、物）であってもよく、また、ユーザの周辺環境（温度、気圧など）まで含んでもよい。
【００１６】
　図２は、本発明の一実施形態に係るバイオセンサ及びバイオセンサが収集した検出情報
を示す図である。図２を参照すると、本発明の一実施形態に係る仮想世界処理装置は、バ
イオセンサ１１１、１１２、１１３、１１４、１１５を用いて現実世界のユーザ１０１の
生体に関する情報１２１、１２２、１２３、１２４、１２５、１２６、１２７、１２８、
１２９、１３０、１３１、１３２、１３３、１３４を収集する。
【００１７】
　例えば、バイオセンサ１１１～１１５のようなバイオセンサは、現実世界のユーザ１０
１の生体に関する情報を収集してもよい。一実施形態に係るバイオセンサは、身長センサ
（Ｂｏｄｙ　Ｈｅｉｇｈｔ　Ｓｅｎｓｏｒ）、体重センサ（Ｂｏｄｙ　Ｗｅｉｇｈｔ　Ｓ
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ｅｎｓｏｒ）１１１、体温センサ（Ｂｏｄｙ　Ｔｅｍｐｅｒａｔｕｒｅ　Ｓｅｎｓｏｒ）
１１２、体脂肪センサ、血液型センサ（Ｂｌｏｏｄ　Ｔｙｐｅ　Ｓｅｎｓｏｒ）、血圧セ
ンサ（Ｂｌｏｏｄ　Ｐｒｅｓｓｕｒｅ　Ｓｅｎｓｏｒ）１１４、血糖センサ（Ｂｌｏｏｄ
　Ｓｕｇａｒ　Ｓｅｎｓｏｒ）１１５、酸化飽和度センサ（Ｂｌｏｏｄ　Ｏｘｙｇｅｎ　
Ｓｅｎｓｏｒ）１１３、心拍センサ（Ｈｅａｒｔ　Ｒａｔｅ　Ｓｅｎｓｏｒ）、脳電図セ
ンサ（Ｅｌｅｃｔｒｏｅｎｃｅｐｈａｌｏｇｒａｐｈｙ　Ｓｅｎｓｏｒ、ＥＥＧ　Ｓｅｎ
ｓｏｒ）、心電図センサ（Ｅｌｅｃｔｒｏｅｎｃｅｐｈａｌｏｇｒａｐｈｙ　Ｓｅｎｓｏ
ｒ、ＥＣＧ　Ｓｅｎｓｏｒ）、筋電図センサ（Ｅｌｅｃｔｒｏｍｙｏｇｒａｐｈｙ　Ｓｅ
ｎｓｏｒ、ＥＭＧ　Ｓｅｎｓｏｒ）、眼電図センサ（Ｅｌｅｃｔｒｏｏｃｕｌｏｇｒａｐ
ｈｙ　Ｓｅｎｓｏｒ、ＥＯＧ　Ｓｅｎｓｏｒ）、電気皮膚反応センサ（ｇａｌｖａｎｉｃ
　ｓｋｉｎ　ｒｅｆｌｅｘ　ｓｅｎｓｏｒ、ＧＳＲ　Ｓｅｎｓｏｒ）、バイオセンサ（Ｂ
ｉｏ　Ｓｅｎｓｏｒ）及び電位センサ（Ｅｌｅｃｔｒｏｇｒａｐｈ　Ｓｅｎｓｏｒ）のう
ち少なくとも１つを含んでもよい。前述されたセンサは例示的なものであり、実施形態は
これに限定されることはない。
【００１８】
　電位センサは、脳電図センサ、心電図センサ、筋電図センサ、眼電図センサ及び電気皮
膚反応センサのうちの１つ以上を含んでもよい。
【００１９】
　身長センサは、現実世界のユーザ１０１のキー１２１を測定する。体重センサ１１１は
、現実世界のユーザ１０１の体重１２２を測定する。体温センサ１１２は現実世界のユー
ザ１０１の体温１２３を測定する。体脂肪センサは、現実世界のユーザ１０１の体脂肪１
２４を測定する。血液型センサは現実世界のユーザ１０１の血液型１２５を測定する。血
圧センサ１１４は現実世界のユーザ１０１の血圧１２６を測定する。血糖センサ１１５は
現実世界のユーザ１０１の血液内のブドウ糖の量、すなわち血糖１２７を測定する。酸化
飽和度センサ１１３は現実世界のユーザ１０１の血液内酸素の量、すなわち酸化飽和度１
２８を測定する。心拍センサは現実世界のユーザ１０１の心拍数１２９を測定する。脳電
図センサは現実世界のユーザ１０１の脳電図１３０を測定する。心電図センサは現実世界
のユーザ１０１の心電図１３１を測定する。筋電図センサは現実世界のユーザ１０１の筋
電図１３２を測定する。眼電図センサは現実世界のユーザ１０１の眼電図１３３を測定す
る。電気皮膚反応センサは現実世界１３４のユーザ１０１の電気皮膚反応を測定する。電
位センサは基準電極及び活性電極間の電位を測定する。前述されたセンサは例示的なもの
であり、実施形態はこれに限定されることはない。
【００２０】
　バイオセンサは、身長センサ、体重センサ、体温センサ、体脂肪センサ、血液型センサ
、血圧センサ、血糖センサ、酸化飽和度センサ、心拍センサ、脳電図センサ、心電図セン
サ、筋電図センサ、眼電図センサ、電気皮膚反応センサ及び電位センサのうち少なくとも
２種類以上のセンサの組合によるセンサであってもよい。
【００２１】
　本発明の一実施形態に係る仮想世界処理装置は、現実世界のユーザ１０１の生体に対し
て収集した情報をバイオセンサの特性に基づいて調整する。また、調整された情報に基づ
いて一実施形態に係る仮想世界処理装置は、現実世界のユーザ１０１に対する生体情報が
適用されると、バイオ－ＵＸ（Ｂｉｏ　Ｕｓｅｒ　Ｅｘｐｅｒｉｅｎｃｅ）仮想世界を制
御する。
【００２２】
　実施形態に係る仮想世界処理装置は、調整された情報に基づいて仮想世界で実行される
体感型ゲーム１４１を制御する。
【００２３】
　例えば、仮想世界処理装置は、体重センサ１１１を用いて現実世界のユーザ１０１の体
重情報を収集し、収集された体重情報に基づいて体感型ゲーム１４１のうちのアバターの
外形を変形してもよい。
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【００２４】
　また、仮想世界処理装置は、脳電図センサを用いて現実世界のユーザ１０１の脳電図情
報を収集し、収集された情報に基づいて体感型ゲーム１４１（例えば、アーチェリーゲー
ム）での集中度に対する能力値を調整する。
【００２５】
　また、仮想世界処理装置は、筋電図センサを用いて現実世界のユーザ１０１の筋電図情
報を収集し、収集された情報に基づいて体感型ゲーム１４１（例えば、ボクシングゲーム
）におけるパワーに対する能力値を調整する。
【００２６】
　また、仮想世界処理装置は、眼電図センサを用いて現実世界のユーザ１０１の眼電図情
報を収集し、収集された情報に基づいて体感型ゲーム１４１のうちのアバターの方向を制
御する。
【００２７】
　また、仮想世界処理装置は、心拍センサを用いて現実世界のユーザ１０１の心拍数情報
を収集し、収集された情報に基づいて体感型ゲーム１４１（例えば、ゴルフゲーム）にお
ける安定状態に対する能力値を調整する。
【００２８】
　実施形態に係る仮想世界処理装置は複数のバイオセンサを用いて複数の生体情報を収集
し、バイオセンサによって収集またや検出された複数の情報に基づいて体感型ゲーム１４
１を制御する。
【００２９】
　例えば、仮想世界処理装置は、電気皮膚反応センサを用いて現実世界のユーザ１０１の
電気皮膚反応情報（例えば、ユーザ１０１の感情変化）を収集し、心拍センサを用いてユ
ーザ１０１の心拍数を収集し、収集された情報（電気皮膚反応及び心拍数）に基づいて体
感型ゲーム１４１におけるストレスに対する能力値を調整する。
【００３０】
　実施形態に係る仮想世界処理装置は、調整された情報に基づいて現実世界のユーザ１０
１に対する健康状態１４２を判断する。
【００３１】
　例えば、仮想世界処理装置は、電位センサを用いてユーザ１０１の基準電極及び活性電
極間の電位情報を収集し、収集された情報に基づいて現実世界のユーザ１０１に対する健
康状態１４２を判断する。
【００３２】
　したがって、仮想世界処理装置は、調整された情報に基づいて患者の健康状態をチェッ
クしたり、運動状態をチェックしたり、老人の健康状態をチェックする。
【００３３】
　図３は、本発明の一実施形態に係る仮想世界処理装置の構成を示す図である。
【００３４】
　本発明の一実施形態に係る仮想世界と現実世界の相互動作または仮想世界間の相互動作
を可能にする仮想世界処理装置３００は、少なくとも１つの入力部３１０、調整部３２０
を備える。
【００３５】
　入力部３１０は、バイオセンサ３０１が現実世界のユーザの生体に対して収集した検出
情報３０２が入力される。検出情報３０２については後で詳細に説明する。実施形態に係
る入力部３１０は、複数のバイオセンサ３０１から複数の検出情報３０２が入力される。
【００３６】
　実施形態に係る入力部３１０は、仮想世界の仮想オブジェクト３６０に関する情報を示
すＶＲオブジェクトメタデータ３６１が入力されてもよい。また、入力部３１０は、検出
情報３０２を操作するためのセンサ適応選好メタデータ３５２がさらに入力される。セン
サ適応選好メタデータ３５２については後で詳細に説明する。
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【００３７】
　調整部３２０は、バイオセンサ３０１の特性に関するセンサ特性メタデータ３０３に基
づいて、検出情報３０２を調整する。センサ特性メタデータ３０３については後で詳細に
説明する。
【００３８】
　例えば、体重センサが現実世界のユーザ３５１の体重を検出した結果、８０ｋｇの検出
情報を収集した場合、入力部３１０は８０ｋｇの検出情報が入力される。ここで、体重セ
ンサに対するセンサ特性のうち最大値（ｍａｘＶａｌｕｅ）が７０ｋｇであれば、調整部
３２０は８０ｋｇの検出情報を７０ｋｇに調整する。また、一実施形態に係る仮想世界処
理装置は調整された検出情報（７０ｋｇ）を仮想世界に適用する。
【００３９】
　実施形態に係る入力部３１０が複数のバイオセンサ３０１それぞれから複数の検出情報
３０２が入力された場合、調整部３２０は複数のバイオセンサ３０１それぞれに対する複
数のセンサ特性３０３に基づいて複数の検出情報３０２を調整する。
【００４０】
　実施形態に係る調整部３２０は、調整された検出情報をＶＲオブジェクトメタデータ３
６１に適用し、ＶＲオブジェクトメタデータ３６１を調整してＶＲオブジェクトデータ３
６２を生成する。実施形態に係る調整部３２０は、センサ特性３０３及びセンサ適応選好
メタデータ３５２に基づいて検出情報３０２を調整する。
【００４１】
　本発明の一実施形態によれば、仮想世界処理装置３００は制御部３３０をさらに備えて
もよい。制御部３３０は、調整部３２０で調整された検出情報に基づいて仮想世界で実行
される体感型ゲームを制御する。
【００４２】
　一実施形態に係る制御部３３０は、体感型ゲームの中の仮想オブジェクト３６０に関す
る情報を示すＶＲオブジェクトメタデータ３６１に調整された検出情報を適用してＶＲオ
ブジェクトデータ３６２を生成し、生成されたＶＲオブジェクトデータ３６２を体感型ゲ
ームに適用することによって体感型ゲームを制御する。
【００４３】
　本発明の一実施形態によれば、仮想世界処理装置３００は判断部３４０をさらに備えて
もよい。判断部３４０は、調整部３２０で調整された検出情報に基づいて現実世界のユー
ザ３５１に対する健康状態を判断する。
【００４４】
　一実施形態に係る仮想世界処理装置３００は、判断部３４０で判断されたユーザ３５１
に対する健康状態をユーザ３５１に提供する。
【００４５】
　センサ特性はセンサの特性に関する情報である。センサ特性基本タイプ（ｓｅｎｓｏｒ
　ｃａｐａｂｉｌｉｔｙ　ｂａｓｅ　ｔｙｐｅ）はセンサ特性の基本タイプである。実施
形態に係るセンサ特性基本タイプは、センサ特性に対するメタデータの一部分として、全
てのセンサに共通して適用されるセンサ特性に関するメタデータの基本タイプであっても
よい。
【００４６】
　以下、図４～図６を参照してセンサ特性及びセンサ特性基本タイプについて詳細に説明
する。
【００４７】
　図４は一実施形態に係るセンサ特性基本タイプを示す図である。図４を参照すれば、一
実施形態に係るセンサ特性基本タイプ４００は、センサ特性基本属性（ｓｅｎｓｏｒ　ｃ
ａｐａｂｉｌｉｔｙ　ｂａｓｅ　ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓ）４１０及び任意属性（ａｎｙ　
ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓ）４２０を含む。
【００４８】
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　センサ特性基本属性４１０は、センサ特性基本タイプ４００に基本的に含まれるセンサ
特性のグループである。
【００４９】
　任意属性４２０は、各センサが有する追加的なセンサ特性のグループである。任意属性
４２０は、任意のセンサに適用され得る固有の追加的なセンサ特性である。任意属性４２
０は、基本属性以外の属性を含むための拡張性を提供する。
【００５０】
　図５は、一実施形態に係るセンサ特性基本タイプのシンタックスを示す図である。図５
を参照すれば、一実施形態に係るセンサ特性基本タイプのシンタックス５００は、ダイヤ
グラム５１０（ｄｉａｇｒａｍ）、属性（ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓ）５２０、及びソース５
３０を含んでもよい。
【００５１】
　ダイヤグラム５１０は、センサ特性基本タイプの図表を含んでもよい。属性５２０は、
センサ特性基本属性及び任意属性を含んでもよい。ソース５３０は、ＸＭＬ（ｅＸｔｅｎ
ｓｉｂｌｅ　Ｍａｒｋｕｐ　Ｌａｎｇｕａｇｅ）を用いてセンサ特性基本タイプを示すプ
ログラムまたはコードを含んでもよい。しかし、図５に示すソース５３０は単なる一実施
形態であり、本発明がこれに制限されることはない。
【００５２】
　図６は、一実施形態に係るセンサ特性基本属性のシンタックスを示す図である。図６を
参照すれば、一実施形態に係るセンサ特性基本属性のシンタックス６００は、ダイヤグラ
ム６１０、属性６２０、及びソース６３０を含む。ダイヤグラム６１０はセンサ特性基本
属性の図表を含んでもよい。
【００５３】
　属性６２０は、単位（ｕｎｉｔ）６０１、最大値（ｍａｘＶａｌｕｅ）６０２、最小値
（ｍｉｎＶａｌｕｅ）６０３、オフセット（ｏｆｆｓｅｔ）６０４、解像力（ｎｕｍＯｆ
ｌｅｖｅｌｓ）６０５、感度（ｓｅｎｓｉｔｉｖｉｔｙ）６０６、ＳＮＲ（ｓｉｇｎａｌ
　ｔｏ　ｎｏｉｓｅ　ｒａｔｉｏ）６０７、及び正確度（ａｃｃｕｒａｃｙ）６０８を含
んでもよい。前述されたセンサは例示的なものであり、実施形態はこれに限定されること
はない。
【００５４】
　単位６０１はセンサが測定する値の単位である。実施形態に係るセンサが温度計である
場合、単位６０１は摂氏（℃）及び華氏（゜Ｆ）であってもよく、センサが速度センサで
ある場合、単位６０１は時速（ｋｍ／ｈ）及び秒速（ｍ／ｓ）であってもよい。
【００５５】
　最大値６０２と最小値６０３はセンサが測定できる最大値及び最小値である。実施形態
に係るセンサが温度計である場合、最大値６０２は５０℃であり、最小値６０３は０℃で
ある。また、センサが同じ温度計である場合にも、センサの用途及び性能に応じて最大値
６０２と最小値６０３が異なってもよい。
【００５６】
　オフセット６０４は、絶対値を獲得するためにセンサが測定する値に加えられる値であ
る。実施形態に係るセンサが速度センサである場合、現実世界のユーザまたは事物が停止
し、速度が０ではない値が測定されれば、センサはオフセット６０４を速度を０に調整す
るための値に決定する。例えば、停止している現実世界の自動車に対して速度－１ｋｍ／
ｈが測定される場合、オフセット６０４は１ｋｍ／ｈになる。
【００５７】
　解像力６０５は、センサが測定できる値の数である。すなわち、解像力６０５は、セン
サが測定する最大値及び最小値の間でセンサが測定できる値の数を示す。実施形態に係る
センサが温度計であり、最大値が５０℃、最小値が０℃である場合、解像力６０５が５で
あれば、センサは温度を１０℃、２０℃、３０℃、４０℃、５０℃のように５個の温度を
測定する。限定されない実施形態に係る現実世界の温度が２０℃である場合はもちろん、
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２７℃である場合にも切捨ての演算を行って温度を２０℃に測定してもよく、あるいは切
上げの演算を行って３０℃に測定してもよい。
【００５８】
　感度６０６は、センサが出力値を測定するために要求される最小入力値である。すなわ
ち、感度６０６は、出力信号を生成するための入力信号の最小大きさを示す。実施形態に
係るセンサが温度計であり、感度６０６が１℃である場合、センサは１℃以下の温度変化
を測定できず、１℃以上の温度変化のみを測定できる。例えば、現実世界において１５℃
から１５．５℃に温度が上昇した場合、センサは依然として１５℃に温度を測定する。
【００５９】
　ＳＮＲ６０７は、センサが測定する値の信号対雑音の相対的な大きさである。実施形態
に係るセンサがマイクである場合、現実世界のユーザの音声を測定することにおいて周辺
の騒音が多ければセンサのＳＮＲ６０７は小さい値になる。
【００６０】
　正確度６０８はセンサの誤差である。すなわち、正確度６０８は、実際値に対する測定
値の近さを示す。実施形態に係るセンサがマイクである場合、測定時の温度、湿度などに
応じる音声の電波速度の差による測定誤差が正確度６０８になり得る。または、過去の当
該センサを介して測定した値の統計的な誤差程度を介してセンサの正確度を決定すること
ができる。
【００６１】
　実施形態に係る属性６２０は位置をさらに含んでもよい。位置はセンサの位置である。
実施形態に係るセンサが温度計である場合、現実世界のユーザのわき間がセンサの位置に
なってもよい。位置は経度／緯度、地面からの高さ／方向などであってもよい。
【００６２】
　一実施形態に係るセンサ特性基本属性の単位６０１、最大値６０２、最小値６０３、オ
フセット６０４、解像力６０５、感度６０６、ＳＮＲ６０７、正確度６０８及び位置につ
いて表１の通りである。
【００６３】
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【表１】

　ソース６３０は、ＸＭＬ（ｅＸｔｅｎｓｉｂｌｅ　Ｍａｒｋｕｐ　Ｌａｎｇｕａｇｅ）
を用いてセンサ特性基本属性を示すプログラムまたはコードを含んでもよい。
【００６４】
　図面符号６３１は、最大値６０２に対する定義をＸＭＬに表したものである。図面符号
６３１によれば、最大値６０２は「ｆｌｏａｔ」の類型のデータを有し、選択的に用いて
もよい。図面符号６３２は、最小値６０３に対する定義をＸＭＬに表したものである。図
面符号６３２によれば、最小値６０３は「ｆｌｏａｔ」の類型のデータを有し、選択的に
用いてもよい。
【００６５】
　図面符号６３３は、解像力６０５に対する定義をＸＭＬに表したものである。図面符号
６３３によれば、解像力６０５は「ｎｏｎＮｅｇａｔｉｖｅＩｎｔｅｇｅｒ」の類型のデ
ータを有し、選択的に用いてもよい。
【００６６】
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　しかし、図６に示すソース６３０は一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されるこ
とはない。
【００６７】
　以下、センサ適応選好に対して詳細に説明する。センサ適応選好（ｓｅｎｓｏｒ　ａｄ
ａｐｔａｔｉｏｎ　ｐｒｅｆｅｒｅｎｃｅ）は、センサから受信された値を操作するため
の情報である。すなわち、センサ適応選好は、センサから収集された検出情報に対する調
整する方法に関するユーザの選好度情報を示す。
【００６８】
　センサ適応選好基本タイプ（ｓｅｎｓｏｒ　ａｄａｐｔａｔｉｏｎ　ｐｒｅｆｅｒｅｎ
ｃｅ　ｂａｓｅ　ｔｙｐｅ）はユーザの操作情報の基本タイプである。実施形態に係るセ
ンサ適応選好基本タイプは、センサ適応選好に対するメタデータの一部分として、すべて
のセンサに共通して適用されるセンサ適応選好に関するメタデータの基本タイプである。
【００６９】
　以下、図７～図９を参照してセンサ適応選好及びセンサ適応選好基本タイプに対して詳
細に説明する。
【００７０】
　図７は、一実施形態に係るセンサ適応選好基本タイプを示す図である。図７を参照する
と、一実施形態に係るセンサ適応選好基本タイプ７００は、センサ適応選好基本属性（ｓ
ｅｎｓｏｒ　ａｄａｐｔａｔｉｏｎ　ｐｒｅｆｅｒｅｎｃｅ　ｂａｓｅ　ａｔｔｒｉｂｕ
ｔｅｓ）７１０及び任意属性（ａｎｙ　ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓ）７２０を含んでもよい。
【００７１】
　センサ適応選好基本属性７１０は、センサ適応選好基本タイプ７００に基本的に含まれ
るセンサ適応選好のグループである。任意属性７２０は、各センサに関する追加的なセン
サ適応選好のグループである。任意属性７２０は、任意のセンサに適用され得る固有の追
加的なセンサ適応選好であってもよい。任意属性７２０は、基本属性以外の属性を含むた
めの拡張性を提供する。
【００７２】
　図８は、一実施形態に係るセンサ適応選好基本タイプのシンタックスを示す図である。
図８を参照すれば、一実施形態に係るセンサ適応選好基本タイプのシンタックス８００は
、ダイヤグラム（Ｄｉａｇｒａｍ）８１０、属性（Ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓ）８２０、及び
ソース（Ｓｏｕｒｃｅ）８３０を含んでもよい。
【００７３】
　ダイヤグラム８１０は、センサ適応選好基本タイプの図表を含んでもよい。
【００７４】
　属性８２０は、センサ適応選好基本属性及び任意属性を含んでもよい。
【００７５】
　ソース８３０は、ＸＭＬを用いてセンサ適応選好基本タイプを示すプログラムまたはコ
ードを含んでもよい。しかし、図８に示すソース８３０は一実施形態に過ぎず、本発明が
これに制限されることはない。また、ソース８３０のコードのプログラムはＸＭＬではな
い他の言語であってもよい。実施形態はＸＭＬに限定されない。
【００７６】
　図９は、一実施形態に係るセンサ適応選好基本属性のシンタックスを示す図である。図
９を参照すれば、一実施形態に係るセンサ適応選好基本属性のシンタックス９００は、ダ
イヤグラム（Ｄｉａｇｒａｍ）９１０、属性（Ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓ）９２０、及びソー
ス（Ｓｏｕｒｃｅ）９３０を含んでもよい。
【００７７】
　ダイヤグラム９１０は、センサ適応選好基本属性の図表を含んでもよい。
【００７８】
　属性９２０は、センサＩＤ参照（ＳｅｎｓｏｒＩｄＲｅｆ）９０１、センサ適応モード
（ｓｅｎｓｏｒ　ａｄａｐｔａｔｉｏｎ　ｍｏｄｅ）９０２、活性状態（ａｃｔｉｖａｔ
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ｉｎＶａｌｕｅ）９０６、及び解像力（ｎｕｍＯｆｌｅｖｅｌｓ）９０７を含んでもよい
。
【００７９】
　センサＩＤ参照９０１は、特定の検出情報を生成する個別的なセンサの識別子を参照す
る情報である。センサ適応モード９０２は、センサの適用方法に関するユーザの選好情報
である。実施形態に係るセンサ適応モード９０２は、センサを介して測定された現実世界
のユーザの動作、状態、意図、形態などに関する情報を測定して仮想世界に反映するため
の適応方法に対するセンサ適応選好であってもよい。例えば、「ストリクト（ｓｔｒｉｃ
ｔ）」値は検出した現実世界の情報を仮想世界に直接的に適用するユーザの選好を表し、
「スケーラブル（ｓｃａｌａｂｌｅ）」値は検出した現実世界の情報をユーザの選好に応
じて変化して仮想世界に適用するユーザの選好を表す。
【００８０】
　活性状態９０３は、仮想世界でセンサを活性化するか否かに関する情報である。実施形
態に係る活性状態９０３は、センサの作動有無を判別するセンサ適応選好であってもよい
。
【００８１】
　単位９０４は、仮想世界で用いられる値の単位である。例えば、単位９０４はピクセル
であってもよい。実施形態に係る単位９０４はセンサから受信された値に対応する値の単
位であってもよい。
【００８２】
　最大値９０５と最小値９０６は、仮想世界で用いられる値の最大値と最小値である。実
施形態に係る最大値９０５と最小値９０６は、センサから受信された値に対応する値の単
位であってもよい。
【００８３】
　解像力９０７は、仮想世界で用いられる値の個数である。実施形態に係る仮想世界で用
いられる値の最大値と最小値との間の段階数を割るための値であってもよい。
【００８４】
　一実施形態に係るセンサ適応選好基本属性のセンサＩＤ参照９０１、適応モード９０２
、活性状態９０３、単位９０４、最大値９０５、最小値９０６、及び解像力９０７につい
て下記の表２のように整理することができる。このような属性は例示的なものであり、実
施形態はこれに限定されることはない。
【００８５】
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【表２】

　ソース９３０は、ＸＭＬを用いてセンサ適応選好基本属性を示すプログラムを含んでも
よい。しかし、実施形態はこれに限定されることはない。
【００８６】
　図面符号９３１は、活性状態９０３に対する定義をＸＭＬで表したものである。図面符
号９３１によれば、活性状態９０３は「ｂｏｏｌｅａｎ」の類型のデータを有し、選択的
に用いてもよい。
【００８７】
　図面符号９３２は、最大値９０５に対する定義をＸＭＬで表したものである。図面符号
９３２によれば、最大値９０５は「ｆｌｏａｔ」の類型のデータを有し、選択的に用いて
もよい。
【００８８】
　図面符号９３３は、最小値９０６に対する定義をＸＭＬで表したものである。図面符号
９３３によれば、最小値９０６は「ｆｌｏａｔ」の類型のデータを有し、選択的に用いて
もよい。
【００８９】
　図面符号９３４は、解像力９０７に対する定義をＸＭＬで表したものである。図面符号
９３４によれば、解像力９０７は「ｎｏｎＮｅｇａｔｉｖｅＩｎｔｅｇｅｒ」の類型のデ
ータを有し、選択的に用いてもよい。
【００９０】
　しかし、図９に示すソース９３０は一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されるこ
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とはない。
【００９１】
　以下、検出情報（ｓｅｎｓｅｄ　ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ）について説明する。検出情
報はセンサが現実世界から収集した情報である。実施形態に係る検出情報は、検出情報に
対するメタデータ（ｍｅｔａｄａｔａ）のルート構成要素であってもよい。
【００９２】
　以下、図１０を参照して検出情報に対して詳細に説明する。図１０は、一実施形態に係
る検出情報基本タイプを示す図である。図１０を参照すると、一実施形態に係る検出情報
基本タイプ１０００は、検出情報基本属性（ｓｅｎｓｅｄ　ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ　ｂ
ａｓｅ　ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓ）１０１０及び任意属性（ａｎｙ　ａｔｔｒｉｂｕｔｅｓ
）１０２０を含んでもよい。
【００９３】
　検出情報基本タイプ１０００は、個別的な検出情報を相続（ｉｎｈｅｒｉｔ）すること
のできる最上の基本タイプである。検出情報基本属性１０１０は命令のための属性のグル
ープである。任意属性１０２０は各センサに関する追加的な検出情報のグループである。
任意属性１０２０は、任意のセンサに適用できる固有の追加的な検出情報であってもよい
。任意属性１０２０は、基本属性以外の他の属性を含むための拡張性を提供する。
【００９４】
　下記の表３はソース１を示す。ソース１はＸＭＬ（ｅＸｔｅｎｓｉｂｌｅ　Ｍａｒｋｕ
ｐ　Ｌａｎｇｕａｇｅ）を用いて検出情報基本タイプを示すプログラムまたはコードを含
んでもよい。しかしソース１は一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはな
い。
【００９５】
【表３】

　検出情報基本属性１０１０は、ＩＤ１０１１、センサ参照ＩＤ（ｓｅｎｓｏｒＩｄＲｅ
ｆ）１０１２、グループＩＤ（ｇｒｏｕｐＩＤ）１０１３、優先権（ｐｒｉｏｒｉｔｙ）
１０１４、活性状態（ａｃｔｉｖａｔｅ）、及び接続リスト（ｌｉｎｋｅｄｌｉｓｔ）１
０１６を含んでもよい。このような基本属性は例示的なものであり、実施形態はこれに限
定されることはない。
【００９６】
　ＩＤ１０１１は、センサが収集した検出情報の個別的なアイデンティティを区分するた
めのＩＤ情報である。センサ参照ＩＤ１０１２は、センサを参照する情報である。すなわ
ち、センサＩＤ参照１０１２は特定の検出情報に含まれる情報を生成するセンサの識別子
を参照する情報である。
【００９７】
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ィティを区分するための情報である。すなわち、グループＩＤ１０１３は、特定センサが
属するマルチセンサグループの個別的なアイデンティティを区分するためのＩＤ情報であ
る。
【００９８】
　優先権１０１４は、検出情報報が調整（Ａｄａｐｔ）された時間に同じ点（Ｐｏｉｎｔ
）を共有する他の検出情報に対する検出情報の優先権情報である。実施形態によって１が
最も高い優先権を示してもよく、値が大きくなるほど優先権が低くなる。
【００９９】
　優先権１０１４のデフォルト（Ｄｅｆａｕｌｔ）値は１であってもよい。同一の優先権
を有する１つ以上の検出された情報がある場合、処理の順序は適応エンジンによって決定
される。
【０１００】
　優先権１０１４は、検出された情報を適応ＶＲの特性に応じて仮想世界オブジェクト特
性に適用するために用いられてもよい。仮想世界オブジェクト特性はセンサのグループ内
で定義される。例えば、適応ＲＶはそれの制限された能力のために優先権１０１４の降順
でセンサのグループの個別的な検出された情報を処理する。すなわち、低い優先権１０１
４を有する検出された情報は損失されることになる。
【０１０１】
　活性状態１０１５はセンサの作動有無を判別する情報である。「ｔｒｕｅ」値はセンサ
が活性化されなければ（Ａｃｔｉｖａｔｅｄ）ならないことを意味し、「ｆａｌｓｅ」値
はセンサが非活性化されなければ（Ｄｅａｃｔｉｖａｔｅｄ）ならないことを意味する。
【０１０２】
　リンクリスト１０１６は、様々なセンサをグループ化するためのリンク環情報である。
実施形態に係るリンクリスト１０１６は、隣接するセンサの識別子に対する参照情報を含
む方法によりセンサをグループ化するマルチセンサグループに関する情報であってもよい
。
【０１０３】
　実施形態に係る検出情報基本属性１０１０は、値、タイムスタンプ及び有効期間をさら
に含んでもよい。値はセンサ測定値である。値はセンサから受信された値であってもよい
。タイムスタンプはセンサがセンシングする時の時間情報である。
【０１０４】
　有効期間はセンサ命令の有効な期間に関する情報である。実施形態に係る有効期間は秒
の単位であってもよい。
【０１０５】
　一実施形態に係る検出情報基本属性について下記の表４のよう整理することができる。
基本属性例示的なものであり、実施形態はこれに限定されることはない。
【０１０６】
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【表４】

　以下、センサの具体的な実施形態に対する検出情報を説明する。
【０１０７】
　下記の表５はソース２を示す。ソース２はＸＭＬ（ｅＸｔｅｎｓｉｂｌｅ　Ｍａｒｋｕ
ｐ　Ｌａｎｇｕａｇｅ）を用いて身長センサに対する検出情報を示す。しかし、下記のソ
ース２のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない
。
【０１０８】
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【表５】

　身長センサタイプ（Ｂｏｄｙ　Ｈｅｉｇｈｔ　Ｓｅｎｓｏｒ　ｔｙｐｅ）は、身長セン
サに対する検出情報を説明するためのツールである。身長センサタイプは、タイムスタン
プ（Ｔｉｍｅｓｔａｍｐ）、単位（Ｕｎｉｔ）及び値（Ｖａｌｕｅ）の属性のうち少なく
とも１つを含んでもよい。
【０１０９】
　タイムスタンプは、身長センサの検出時間に関する情報である。単位は、身長センサの
検出情報の単位に関する情報である。例えば、身長センサの検出された情報の単位はイン
チまたはセンチメーターであってもよい。値は、身長センサが検出した値に関する情報で
ある。例えば、値はｃｍ単位で検出されてもよい。
【０１１０】
　下記の表６は例示１を示す。
【０１１１】
　例示１は身長センサタイプの例示を示す。しかし、例示１は身長センサタイプの一実施
形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１１２】
【表６】

　例示１を参照すると、身長センサが測定した検出情報は１７０．５ｃｍの大きさの値を
有してもよい。
【０１１３】
　下記の表７は、身長センサタイプの２進表現シンタックス（ｂｉｎａｒｙ　ｒｅｐｒｅ
ｓｅｎｔａｔｉｏｎ　ｓｙｎｔａｘ）の例示を示す。
【０１１４】
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【表７】

　下記の表８は、身長センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの例示
を示す。
【０１１５】
【表８】

　表８で説明されたように、２進表現はデータフィールドとして１つ以上のフラグを示す
。すなわち、２進表現を用いることによって、検出情報は１つ以上のフラグを含んでもよ
い。
【０１１６】
　１つ以上のフラグそれぞれは、検出情報が特定フィールドを含むか否かを示す。特定フ
ラグの値が「０」であるとき、前記の特定フラグに対応する特定フィールドは検出情報内
に含まれないことがある。したがって、フラグを用いることで検出情報のデータ大きさが
限定されることがある。
【０１１７】
　下記の表９はソース３を示す。
【０１１８】
　ソース３は、ＸＭＬを用いて体重センサ（Ｂｏｄｙ　Ｗｅｉｇｈｔ　ｓｅｎｓｏｒ）に
対する検出情報を示す。しかし、下記のソース３のプログラムソースは一実施形態に過ぎ
ず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１１９】
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【表９】

　体重センサタイプは、体重センサに対する検出情報を説明するためのツールである。体
重センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び値の属性のうち少なくとも１つを含んでも
よい。タイムスタンプは、体重センサの検出時間に関する情報である。単位は、体重セン
サの検出情報の単位に関する情報である。例えば、体重センサの検出された情報の単位は
キログラムであってもよい。値は、体重センサが検出した値に関する情報である。例えば
、値はｋｇ単位で検出されてもよい。
【０１２０】
　下記の表１０は例示２を示す。
【０１２１】
【表１０】

　例示２は体重センサタイプの例示を示す。しかし、例示２は体重センサタイプの一実施
形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。例示２を参照すると、体重センサ
が測定した検出情報は６５．４ｋｇ大きさの値を有してもよい。
【０１２２】
　下記の表１１は、体重センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１２３】
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【表１１】

　下記の表１２は、体重センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの例
示を示す。
【０１２４】
【表１２】

　下記の表１３はソース４を示す。
【０１２５】
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【表１３】

　ソース４は、ＸＭＬを用いて体温センサ（Ｂｏｄｙ　Ｔｅｍｐｅｒａｔｕｒｅ　ｓｅｎ
ｓｏｒ）に対する検出情報を示す。しかし、下記のソース４のプログラムソースは一実施
形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１２６】
　体温センサタイプは、体温センサに対する検出情報を説明するためのツールである。体
温センサタイプは、タイムスタンプ、単位、値及び位置の属性のうち少なくとも１つを含
んでもよい。タイムスタンプは、体温センサの検出時間に関する情報である。単位は、体
温センサの検出情報の単位に関する情報である。例えば、体温センサの検出された情報の
単位は摂氏(°C)であってもよい。値は、体温センサが検出した値に関する情報である。
例えば、値は摂氏（℃）単位で検出されてもよい。
【０１２７】
　位置は、体温センサが検出した位置に関する情報である。実施形態に係る位置は、一般
的に身体に対する温度（Ｇｅｎｅｒａｌ　ｂｏｄｙ　ｔｅｍｐｅｒａｔｕｒｅ）、わき（
Ａｘｉｌｌａｒｙ）、耳（Ｅａｒ）、指（Ｆｉｎｇｅｒ）、胃腸管（Ｇａｓｔｒｏ－ｉｎ
ｔｅｓｔｉｎａｌ　ｔｒａｃｔ）、口（Ｍｏｕｔｈ）、直腸（Ｒｅｃｔｕｍ）、足指（Ｔ
ｏｅ）及び鼓膜（Ｔｙｍｐａｎｕｍ）を含んでもよい。しかし、実施形態はこれに限定さ
れることはない。
【０１２８】
　下記の表１４は例示３を示す。
【０１２９】

【表１４】
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　例示３は体温センサタイプの例示を示す。しかし、例示３は体温センサタイプの一実施
形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１３０】
　例示２を参照すると、体温センサが測定した検出情報は３６．５度の大きさの値を有し
てもよい。
【０１３１】
　下記の表１５は、体温センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１３２】
【表１５】

　下記の表１６は、体温センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの例
示を示す。
【０１３３】

【表１６】

　下記の表１７は、ｌｏｃａｔｉｏｎフィールドの２進表現及び位置情報の例示を示す。



(25) JP 2013-540454 A 2013.11.7

10

20

30

40

50

【０１３４】
【表１７】

　下記の表１８はソース５を示す。
【０１３５】
【表１８】

　ソース５はＸＭＬを用いて体脂肪センサ（Ｂｏｄｙ　Ｆａｔ　ｓｅｎｓｏｒ）に対する
検出情報を示す。しかし、下記のソース５のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、本
発明がこれに制限されることはない。
【０１３６】
　体脂肪センサタイプは体脂肪センサに対する検出情報を説明するためのツールである。
体脂肪センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び値の属性のうち少なくとも１つを含ん
でもよい。タイムスタンプは、体脂肪センサの検出時間に関する情報である。単位は、体
脂肪センサの検出情報の単位に関する情報である。値は、体脂肪センサが検出した値に関
する情報である。例えば、値はパーセンテージ（％）単位で検出されてもよい。
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【０１３７】
　下記の表１９は例示４を示す。
【０１３８】
【表１９】

　例示４は体脂肪センサタイプの例示を示す。しかし、例示４は体脂肪センサタイプの一
実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。例示４を参照すると、体脂肪
センサが測定した検出情報は７５％の大きさの値を有してもよい。
【０１３９】
　下記の表２０は、体脂肪センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１４０】

【表２０】

　下記の表２１は、体脂肪センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの
例示を示す。
【０１４１】
【表２１】

　下記の表２２はソース６を示す。
【０１４２】
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【表２２】

　ソース６は、ＸＭＬを用いて血液型センサ（Ｂｌｏｏｄ　Ｔｙｐｅ　ｓｅｎｓｏｒ）に
対する検出情報を示す。しかし、下記のソース６のプログラムソースは一実施形態に過ぎ
ず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１４３】
　血液型センサタイプは、血液型センサに対する検出情報を説明するためのツールである
。血液型センサタイプは、ＡＢＯタイプ及びＲｈタイプの属性のうち少なくとも１つを含
んでもよい。ＡＢＯタイプは、血液型センサによって検出されたＡＢＯ血液型に関する情
報である。実施形態に係るＡＢＯタイプはＡ、Ｂ、ＡＢ及びＯを含んでもよい。Ｒｈタイ
プは、血液型センサによって検出されたＲｈ血液型に関する情報である。実施形態に係る
ＲｈタイプはＲｈ＋とＲｈ－を含んでもよい。
【０１４４】
　下記の表２３は例示５を示す。
【０１４５】
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【表２３】

　例示５は血液型センサタイプの例示を示す。しかし、例示５は血液型センサタイプの一
実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。例示５を参照すると、血液型
センサが測定した検出情報はＡのＡＢＯタイプ及びＲｈ＋のＲｈタイプを有してもよい。
【０１４６】
　下記の表２４は血液型センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１４７】

【表２４】

　下記の表２５は、血液型センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの
例示を示す。
【０１４８】

【表２５】

　下記の表２６は、ＡＢＯＴｙｐｅフィールドの２進表現及びタイプの例示を示す。
【０１４９】
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【表２６】

　下記の表２７はソース７を示す。
【０１５０】

【表２７】

　ソース７は、ＸＭＬを用いて血圧センサ（Ｂｌｏｏｄ　Ｐｒｅｓｓｕｒｅ　ｓｅｎｓｏ
ｒ）に対する検出情報を示す。しかし、下記のソース７のプログラムソースは一実施形態
に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１５１】
　血圧センサタイプは血圧センサに対する検出情報を説明するためのツールである。血圧
センサタイプは、タイムスタンプ、単位、最高血圧（ＳｙｓｔｏｌｉｃＢＰ）、最低血圧
（ＤｉａｓｔｏｌｉｃＢＰ）及び平均血圧（ＭＡＰ）の属性のうち少なくとも１つを含ん
でもよい。タイムスタンプは、血圧センサの検出時間に関する情報である。
【０１５２】
　単位は、血圧センサの検出情報の単位に関する情報である。最高血圧は、血圧センサが
検出した収縮血圧（ｓｙｓｔｏｌｉｃ　Ｂｌｏｏｄ　Ｐｒｅｓｓｕｒｅ）に関する情報で
ある。実施形態に係る最高血圧はｍｍＨｇの単位を有してもよい。
【０１５３】
　最低血圧は、血圧センサが検出した拡張期血圧（ｄｉａｓｔｏｌｉｃ　Ｂｌｏｏｄ　Ｐ
ｒｅｓｓｕｒｅ）に関する情報である。平均血圧は、血圧センサが検出した平均血圧（ｍ



(30) JP 2013-540454 A 2013.11.7

10

20

30

40

50

ｅａｎ　ａｒｔｅｒｉａｌ　ｐｒｅｓｓｕｒｅ）に関する情報である。
【０１５４】
　下記の表２８は例示６を示す。
【０１５５】
【表２８】

　例示６は、血圧センサタイプの例示を示す。しかし、例示６は血圧センサタイプの一実
施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。例示６を参照すると、血圧セン
サが測定した検出情報は１２１の最高血圧、８３の最低血圧及び１００の平均血圧を有し
てもよい。
【０１５６】
　下記の表２９は血圧センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１５７】
【表２９】

　下記の表３０は、血圧センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの例
示を示す。
【０１５８】
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【表３０】

　下記の表３１はソース８を示す。
【０１５９】
【表３１】

　ソース８は、ＸＭＬを用いて血糖センサ（Ｂｌｏｏｄ　Ｓｕｇａｒ　ｓｅｎｓｏｒ）に
対する検出情報を示す。しかし、下記のソース８のプログラムソースは一実施形態に過ぎ
ず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１６０】
　血糖センサタイプは、血糖センサに対する検出情報を説明するためのツールである。血
糖センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び値の属性のうち少なくとも１つを含んでも
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よい。タイムスタンプは、血糖センサの検出時間に関する情報である。単位は、血糖セン
サの検出情報の単位に関する情報である。値は、血糖センサが検出した値に関する情報で
ある。例えば、値はｍｇ／ｄＬ単位で検出されてもよい。
【０１６１】
　下記の表３２は例示７を示す。
【０１６２】
【表３２】

　例示７は血糖センサタイプの例示を示す。しかし、例示７は血糖センサタイプの一実施
形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。例示７を参照すると、血糖センサ
が測定した検出情報は１１５ｍｇ／ｄＬの値を有してもよい。
【０１６３】
　下記の表３３は血糖センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１６４】
【表３３】

　下記の表３４は血糖センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１６５】
【表３４】

　下記の表３５は酸化飽和度センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１６６】
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【表３５】

　下記の表３６は、酸化飽和度センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１６７】
【表３６】

　下記の表３７はソース９を示す。
【０１６８】
【表３７】

　ソース９はＸＭＬを用いて心拍センサ（Ｈｅａｒｔ　Ｒａｔｅ　ｓｅｎｓｏｒ）に対す
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る検出情報を示す。しかし、下記のソース９のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、
本発明がこれに制限されることはない。
【０１６９】
　心拍センサタイプは、心拍センサに対する検出情報を説明するためのツールである。心
拍センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び値の属性のうち少なくとも１つを含んでも
よい。タイムスタンプは、心拍センサの検出時間に関する情報である。単位は、心拍セン
サの検出情報の単位に関する情報である。値は、心拍センサが検出した値に関する情報で
ある。例えば、値はＢＰＭ単位で検出されてもよい。
【０１７０】
　下記の表３８は例示８を示す。
【０１７１】
【表３８】

　例示８は心拍センサタイプの例示を示す。しかし、例示８は心拍センサタイプの一実施
形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。例示８を参照すると、心拍センサ
が測定した検出情報は６５ＢＰＭの値を有してもよい。
【０１７２】
　下記の表３９は心拍センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１７３】

【表３９】

　下記の表４０は、心拍センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの例
示を示す。
【０１７４】
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【表４０】

　下記の表４１はソース１０を示す。
【０１７５】
【表４１】

　ソース１０は、ＸＭＬを用いて脳電図センサ（ＥＥＧ　ｓｅｎｓｏｒ）に対する検出情
報を示す。しかし、下記のソース１０のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、本発明
がこれに制限されることはない。
【０１７６】
　脳電図センサタイプは、脳電図センサに対する検出情報を説明するためのツールである
。脳電図センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び配列値の属性のうち少なくとも１つ
を含んでもよい。タイムスタンプは、脳電図センサの検出時間に関する情報である。単位
は、脳電図センサの検出情報の単位に関する情報である。配列値は、脳電図センサが検出
した値に関する情報である。例えば、値は置いて単位で検出されてもよい。
【０１７７】
　下記の表４２は例示９を示す。
【０１７８】
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【表４２】

　例示９は、脳電図センサタイプの例示を示す。しかし、例示９は脳電図センサタイプの
一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１７９】
　下記の表４３は、脳電図センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１８０】

【表４３】

　下記の表４４は、脳電図センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの
例示を示す。
【０１８１】
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【表４４】

　下記の表４５はｅｌｅｃｔｒｏｄｅＬｏｃａｔｉｏｎＢａｓｅフィールドの２進表現及
び電極位置タイプの例示を示す。
【０１８２】
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【表４５】

　下記の表４６は、ｗａｖｅＰａｔｔｅｒｎフィールドの２進表現及びウェーブパターン
タイプの例示を示す。
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【０１８３】
【表４６】

　下記の表４７はソース１１を示す。
【０１８４】
【表４７】

　ソース１１は、ＸＭＬを用いて心電図センサ（ＥＣＧ　ｓｅｎｓｏｒ）に対する検出情
報を示す。しかし、下記のソース１１のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、本発明
がこれに制限されることはない。
【０１８５】
　心電図センサタイプは、心電図センサに対する検出情報を説明するためのツールである
。心電図センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び配列値の属性のうち少なくとも１つ
を含んでもよい。タイムスタンプは、心電図センサの検出時間に関する情報である。単位
は、心電図センサの検出情報の単位に関する情報である。配列値は、心電図センサが検出
した値に関する情報である。例えば、値はｍＶ単位で検出されてもよい。
【０１８６】
　下記の表４８は例示１０を示す。
【０１８７】
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【表４８】

　例示１０は心電図センサタイプの例示を示す。しかし、例示１０は心電図センサタイプ
の一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１８８】
　下記の表４９は、心電図センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１８９】

【表４９】

　下記の表５０はソース１２を示す。
【０１９０】
【表５０】

　ソース１２は、ＸＭＬを用いて筋電図センサ（ＥＭＧ　ｓｅｎｓｏｒ）に対する検出情
報を示す。しかし、下記のソース１２のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、本発明
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【０１９１】
　筋電図センサタイプは、筋電図センサに対する検出情報を説明するためのツールである
。筋電図センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び配列値の属性のうち少なくとも１つ
を含んでもよい。タイムスタンプは、筋電図センサの検出時間に関する情報である。単位
は、筋電図センサの検出情報の単位に関する情報である。配列値は、筋電図センサが検出
した値に関する情報である。例えば、値はｍＶ単位で検出されてもよい。
【０１９２】
　下記の表５１は例示１１を示す。
【０１９３】
【表５１】

　例示１１は筋電図センサタイプの例示を示す。しかし、例示１１は筋電図センサタイプ
の一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０１９４】
　下記の表５２は筋電図センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０１９５】

【表５２】

　下記の表５３はソース１３を示す。
【０１９６】
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【表５３】

　ソース１３は、ＸＭＬを用いて眼電図センサ（ＥＯＧ　ｓｅｎｓｏｒ）に対する検出情
報を示す。しかし、下記のソース１３のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、本発明
がこれに制限されることはない。
【０１９７】
　眼電図センサタイプは、眼電図センサに対する検出情報を説明するためのツールである
。眼電図センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び配列値の属性のうち少なくとも１つ
を含んでもよい。タイムスタンプは、眼電図センサの検出時間に関する情報である。単位
は、眼電図センサの検出情報の単位に関する情報である。配列値は、眼電図センサが検出
した値に関する情報である。例えば、値はトゥォダヌィで検出されることができる。
【０１９８】
　下記の表５４は例示１２を示す。
【０１９９】

【表５４】

　例示１２は眼電図センサタイプの例示を示す。しかし、例示１２は眼電図センサタイプ
の一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０２００】
　下記の表５５は、眼電図センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０２０１】
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【表５５】

　下記の表５６は、眼電図センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの
例示を示す。
【０２０２】

【表５６】

　下記の表５７は、ｅｌｅｃｔｒｏｄｅＬｏｃａｔｉｏｎＢａｓｅフィールドの２進表現
及び電極位置タイプの例示を示す。
【０２０３】
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【表５７】

　　下記の表５８はソース１４を示す。
【０２０４】



(45) JP 2013-540454 A 2013.11.7

10

20

30

40

【表５８】

　ソース１４は、ＸＭＬを用いて電気皮膚反応センサ（ＧＳＲ　ｓｅｎｓｏｒ）に対する
検出情報を示す。しかし、下記のソース１４のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、
本発明がこれに制限されることはない。
【０２０５】
　電気皮膚反応センサタイプは、電気皮膚反応センサに対する検出情報を説明するための
ツールである。電気皮膚反応センサタイプは、タイムスタンプ、単位及び配列値の属性の
うち少なくとも１つを含んでもよい。タイムスタンプは、電気皮膚反応センサの検出時間
に関する情報である。単位は、電気皮膚反応センサの検出情報の単位に関する情報である
。配列値は、電気皮膚反応センサが検出した値に関する情報である。例えば、値はμΩ単
位で検出されてもよい。
【０２０６】
　下記の表５９は例示１３を示す。
【０２０７】

【表５９】

　例示１３は電気皮膚反応センサタイプの例示を示す。しかし、例示１３は電気皮膚反応
センサタイプの一実施形態に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０２０８】
　下記の表６０は、電気皮膚反応センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０２０９】



(46) JP 2013-540454 A 2013.11.7

10

20

30

40

【表６０】

　下記の表６１は、電気皮膚反応センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティッ
クスの例示を示す。
【０２１０】

【表６１】

　下記の表６２はソース１５を示す。
【０２１１】
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【表６２】

　ソース１５は、ＸＭＬを用いてバイオセンサ（ＢＩＯ　ｓｅｎｓｏｒ）に対する検出情
報を示す。しかし、下記のソース１５のプログラムソースは一実施形態に過ぎず、本発明
がこれに制限されることはない。バイオセンサタイプは、バイオセンサに対する検出情報
を説明するためのツールである。
【０２１２】
　バイオセンサタイプはね身長（Ｂｏｄｙ　Ｈｅｉｇｈｔ）、体重（Ｂｏｄｙ　Ｗｅｉｇ
ｈｔ）、体温（Ｂｏｄｙ　Ｔｅｍｐｅｒａｔｕｒｅ）、体脂肪（Ｂｏｄｙ　Ｆａｔ）、血
液型（Ｂｌｏｏｄ　Ｔｙｐｅ）、血圧（Ｂｌｏｏｄ　Ｐｒｅｓｓｕｒｅ）、血糖（Ｂｌｏ
ｏｄ　Ｓｕｇａｒ）、酸化飽和度（Ｂｌｏｏｄ　Ｏｘｙｇｅｎ）、心拍（Ｈｅａｒｔ　Ｒ
ａｔｅ）、脳電図（ＥＥＧ）、心電図（ＥＣＧ）、筋電図（ＥＭＧ）、眼電図（ＥＯＧ）
及び電気皮膚反応（ＧＳＲ）の属性のうち少なくとも１つを含んでもよい。このようなバ
イオセンサタイプは例示的なものであり、実施形態はこれに限定されることはない。
【０２１３】
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　下記の表６３は、バイオセンサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０２１４】
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【表６３】
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　下記の表６４はバイオセンサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの例
示を示す。
【０２１５】
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【表６４】
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　下記の表６５はソース１６を示す。
【０２１６】
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【表６５】

　ソース１６は、ＸＭＬを用いて電位センサ（Ｅｌｅｃｔｒｏｇｒａｐｈ　ｓｅｎｓｏｒ
）に対する検出情報を示す。しかし、下記のソース１６のプログラムソースは一実施形態
に過ぎず、本発明がこれに制限されることはない。
【０２１７】
　電位センサタイプは、電位センサに対する検出情報を説明するためのツールである。電
位センサタイプは、タイムスタンプ、波形ラベル（Ｗａｖｅ　Ｆｏｒｍ　Ｌａｂｅｌ）、
電位位置ベース（Ｅｌｅｃｔｒｏｄｅ　Ｌｏｃａｔｉｏｎ　Ｂａｓｅ）、電位位置（Ｅｌ
ｅｃｔｒｏｄｅ　Ｌｏｃａｔｉｏｎ）、ウェーブ値（Ｗａｖｅ　Ｖａｌｕｅ）、単位（Ｕ
ｎｉｔ）、最大振幅（Ｍａｘ　Ａｍｐｌｉｔｕｄｅ）及びウェーブパターン（Ｗａｖｅ　
Ｐａｔｔｅｒｎ）の属性のうち少なくとも１つを含んでもよい。タイムスタンプは、電位
センサの検出時間に関する情報である。　波形ラベルは、ベースの波形ラベルを記述する
。波形ラベルは、電位ラベル分類スキーム（Ｅｌｅｃｔｒｏｇｒａｐｈｙ　Ｃｌａｓｓｉ
ｆｉｃａｔｉｏｎ　Ｓｃｈｅｍｅ）によって提供される分類スキーマ用語（Ｔｅｒｍ）を
参照してもよい。電位ラベル分類スキームは、ＩＳＯ／ＩＥＣ２３００５－６のＡ．２．
Ｘで定義されたものであってもよい。
【０２１８】
　電位位置ベースは、基底（Ｂａｓｅ）電極の位置を特定する。電位位置ベースは電位ラ
ベル分類スキームによって提供される分類スキーマ用語を参照してもよい。電位ラベル分
類スキームは、ＩＳＯ／ＩＥＣ２３００５－６のＡ．２．Ｘで定義されたものであっても
よい。
【０２１９】
　電位位置は、基底電極の位置を特定する。電位位置は、電位ラベル分類スキームによっ
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ＩＥＣ２３００５－６のＡ．２．Ｘで定義されたものであってもよい。
【０２２０】
　ウェーブ値はマイクロボルト（μＶ）に単位であって、電位センサの時系列的（Ｔｉｍ
ｅ　Ｓｅｒｉｅｓ）な検出値を示す。
【０２２１】
　単位は基本（Ｄｅｆａｕｌｔ）単位以外の他の単位が用いられた場合、ウェーブ値及び
最大振幅量子に対する検出された値の単位を特定する。単位は、電位ラベル分類スキーム
によって提供される分類スキーマ用語を参照してもよい。電位ラベル分類スキームは、Ｉ
ＳＯ／ＩＥＣ２３００５－６のＡ．２．Ｘで定義されたものであってもよい。
【０２２２】
　最大振幅はマイクロボルト（μＶ）に単位であり、電極センサの最大振幅を示す。ウェ
ーブパターンは、検出されたウェーブのパターンを特定する。ウェーブパターンは、電位
ラベル分類スキームによって提供される分類スキーマ用語を参照してもよい。電位ラベル
分類スキームは、ＩＳＯ／ＩＥＣ２３００５－６のＡ．２．Ｘで定義されたものであって
もよい。
【０２２３】
　２つの電極間の電気活動（Ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌ　Ａｃｔｉｖｉｔｙ）を測定するため
の位置が図１２及び図１３を参照して下記で詳細に説明される。
【０２２４】
　電気活動は、２つの電極間で波形を形成する。例えば、図１２に示すＦＰ１及びＦ７の
２つの電極から第１波形が取得される。それぞれの波形を識別するために、どのような２
つの位置が用いられたかを把握する必要がある。
【０２２５】
　下記の表６６は、周波数によって分類される波形の種類（Ｔｙｐｅ）の一例である。
【０２２６】
【表６６】

　下記の表６７は波形パターン分類スキームの一例である。
【０２２７】
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【表６７】

　波形の最大振幅は活動の強度（Ｉｎｔｅｎｓｉｔｙ）を示すために用いられる。
【０２２８】
　電位センサに対する検出情報は、時系列的な電気的潜在（Ｐｏｔｅｎｔｉａｌ）データ
、２つの電極位置の対応するラベル、波形のパターンに基づいた波形分類及び最大振幅を
含んでもよい。
【０２２９】
　下記の表６８は、身長センサタイプの２進表現シンタックスの例示を示す。
【０２３０】
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【表６８】

　下記の表６９は、身長センサタイプの２進表現のための追加的なセマンティックスの例
示を示す。
【０２３１】

【表６９】
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　下記の表７０は、ｌｏｃａｔｉｏｎフィールドの２進表現及び位置情報の例示を示す。
【０２３２】
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　図１１は、本発明の一実施形態に係る仮想世界処理装置の動作方法を示すフローチャー
トである。図１１を参照すると、本発明の一実施形態に係る仮想世界と現実世界の相互動
作（ｉｎｔｅｒｏｐｅｒａｂｉｌｉｔｙ）または仮想世界間の相互動作を可能にする仮想
世界処理装置の動作方法は、バイオセンサが前記現実世界のユーザの生体に対して収集し
た検出情報が入力される（Ｓ１１１０）。
【０２３３】
　実施形態に係る仮想世界処理装置の動作方法は、仮想世界の仮想オブジェクトに関する
情報を示すＶＲオブジェクトデータが入力される。また、仮想世界処理装置の動作方法は
、検出情報を操作するためのセンサ適応選好がさらに入力されてもよい。仮想世界処理装
置の動作方法は、バイオセンサの特性に関するセンサ特性に基づいて検出情報を調整する
（Ｓ１１２０）。
【０２３４】
　例えば、体重センサが現実世界のユーザの体重を検出した結果、８０ｋｇの検出情報を
収集した場合、仮想世界処理装置の動作方法は８０ｋｇの検出情報が入力される。ここで
、体重センサに対するセンサ特性のうち最大値（ｍａｘＶａｌｕｅ）が７０ｋｇであれば
、仮想世界処理装置の動作方法は８０ｋｇの検出情報を７０ｋｇの最大値に調整する。ま
た、一実施形態に係る仮想世界処理装置は、調整された検出情報（７０ｋｇ）を仮想世界
に適用してもよい。
【０２３５】
　実施形態に係る仮想世界処理装置の動作方法は、調整された検出情報をＶＲオブジェク
トメタデータに適用してＶＲオブジェクトメタデータを調整し、ＶＲオブジェクトデータ
を生成する。実施形態に係る仮想世界処理装置の動作方法は、センサ特性及びセンサ適応
選好（Ｓｅｎｓｏｒ　Ａｄａｐｔａｔｉｏｎ　Ｐｒｅｆｅｒｅｎｃｅ）に基づいて検出情
報を調整する。
【０２３６】
　本発明の一実施形態によれば、仮想世界処理装置の動作方法は、調整された検出情報に
基づいて仮想世界で実行される体感型ゲームを制御する（Ｓ１１２１）。
【０２３７】
　一実施形態に係る仮想世界処理装置の動作方法は、体感型ゲームのうち仮想オブジェク
トに関する情報を示すＶＲオブジェクトメタデータに調整された検出情報を適用してＶＲ
オブジェクトデータを生成し、生成されたＶＲオブジェクトデータを体感型ゲームに適用
することによって体感型ゲームを制御する。
【０２３８】



(61) JP 2013-540454 A 2013.11.7

10

20

30

　本発明の一実施形態によれば、仮想世界処理装置の動作方法は、調整された検出情報に
基づいて現実世界のユーザに対する健康状態を判断する（Ｓ１１２２）。また、一実施形
態に係る仮想世界処理装置の動作方法は、判断されたユーザに対する健康状態をユーザに
提供する。
【０２３９】
　図１２は、本発明の一例に係る脳波電位記録術（Ｅｌｅｃｔｒｏｅｎｃｅｐｈａｌｏｇ
ｒａｐｈｙ；ＥＥＧ）のための１０－２０システムで用いられる位置の名前を示す図であ
る。
【０２４０】
　シンボルＦＰ１、ＦＰ２は前頭極（Ｆｒｏｎｔａｌ　Ｐｏｌｅ）である。Ｆ３、Ｆ４は
前頭（Ｆｒｏｎｔａｌ）である。Ｃ３、Ｃ４は中心（Ｃｅｎｔｒａｌ）である。Ｐ３、Ｐ
４は頭頂（Ｐａｒｉｅｎｔａｌ）である。Ｏ１、Ｏ２は後頭（Ｏｃｃｉｐｉｔａｌ）であ
る。Ｆ７、Ｆ８は前側頭（Ａｎｔｅｒｉｏｒ　Ｔｅｍｐｏｒａｌ）である。Ｔ３、Ｔ４は
中間側頭（Ｍｉｄｄｌｅ　Ｔｅｍｐｏｒａｌ）である。Ｔ５、Ｔ６は後側頭（Ｐｏｓｔｅ
ｒｉｏｒ　Ｔｅｍｐｏｒａｌ）である。ＦＺは正中前頭（Ｍｉｄｌｉｎｅ－Ｆｒｏｎｔａ
ｌ）である。ＣＺは正中中心（Ｍｉｄｌｉｎｅ－Ｃｅｎｔｒａｌ）である。ＰＺは正中頭
頂（Ｍｉｄｌｉｎｅ－Ｐａｒｉｅｎｔａｌ）である。Ａ１、Ａ２は耳（Ａｕｒｉｃｕｌａ
ｒ）である。
【０２４１】
　すなわち、前の文字Ｆ、Ｔ、Ｃ、Ｐ及びＯはそれぞれ前頭、側頭、中心、頭頂及び後頭
を示す。後文字Ｚは正中に位置する電極を示す。後文字のうち偶数（すなわち、２、４、
６及び８）は右半球（Ｈｅｍｉｓｐｈｅｒｅ）に位置する電極を示す。後文字のうち奇数
（すなわち、１、３、５及び７）は左半球（Ｈｅｍｉｓｐｈｅｒｅ）に位置する電極を示
す。
【０２４２】
　図１３は、本発明の一例に係る１２リード（Ｌｅａｄ）心電図記録（Ｅｌｅｃｔｒｏｃ
ａｒｄｉｏｇｒａｐｈｙ；ＥＣＧ）システムで用いられる位置の名前を示す図である。Ｅ
ＣＧは電極を示すために広く用いられる位置マップである。それぞれの位置の頭字語（Ａ
ｃｒｏｎｙｍ）が図１３に示されている。
【０２４３】
　このような情報に基づいて、１２－リードシステム内のそれぞれのラベルはその特定の
電極の位置を有する。例えば、Ｖ１はＶ１の位置における単極（Ｕｎｉｐｏｌａｒ）の電
極から取得される。
【０２４４】
　下記の表７１は電極ラベル及び電極位置を説明する。
【０２４５】
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【表７１】

　下記の表７２は電極位置分類スキームの一例である。
【０２４６】
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　図１４は、１０－電位位置から始まった１２リードを示す図である。リードＩ１４１０
、リードＩＩ１４１５及びリードＩＩＩ１４２０は四肢（Ｌｉｍｂ）リードである。この
信号の電極は四肢の上（１つはそれぞれの腕、１つは左側の足）に位置する。
【０２４７】
　リードＩ１４１０は、左側の腕（ＬＡ）電極及び右側の腕（ＲＡ）電極間の電圧である
。リードＩ１４１０は下記の数式（１）によって算出される。
【０２４８】
【数１】

　リードＩＩ１４１５は左側の足（ＬＬ）電極及び右側の腕（ＲＡ）電極間の電圧である
。
【０２４９】
　リードＩＩ１４１５は下記の数式（２）によって算出される。
【０２５０】
【数２】

　リードＩＩＩ１４２０は、左側の足（ＬＬ）電極及び左側の腕（ＬＡ）電極間の電圧で
ある。
【０２５１】
　リードＩＩＩ１４２０は下記の数式（３）によって算出される。
【０２５２】
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【数３】

　リードは単極（Ｕｎｉｐｏｌａｒ）及び双極（Ｂｉｐｏｌａｒ）の二種類がある。双極
リードは１つの正、１つの負の電極を有する。１２－リードＥＣＧで四肢リードＩ１４１
０、ＩＩ１４１５及びＩＩＩ１４２０は双極である。単極リードも２つの極を有するが、
負極は他の電極のロット（Ｌｏｔｓ）からの信号で作られた合成極（Ｃｏｍｐｏｓｉｔｅ
　Ｐｏｌｅ）である。
【０２５３】
　１２－リードＥＣＧで四肢リードを除いたものａＶＲ１４２５、ａＶＬ１４３０、ａＶ
Ｆ１４３５、Ｖ１１４４０、Ｖ２１４４５、Ｖ３１４５０、Ｖ４１４５５、Ｖ５１４６０
及びＶ６１４６５は単極である。ａＶＲ（Ａｒｇｕｍｅｎｔｅｄ　Ｖｅｃｔｏｒ　Ｒｉｇ
ｈｔ）１４２５、ａＶＬ（Ａｒｇｕｍｅｎｔｅｄ　Ｖｅｃｔｏｒ　Ｌｅｆｔ）１４３０及
びａＶＦ（Ａｒｇｕｍｅｎｔｅｄ　Ｖｅｃｔｏｒ　Ｆｏｏｔ）１４３５は増幅四肢リード
（Ａｕｇｍｅｎｔｅｄ　Ｌｉｍｂ　Ｌｅａｄ）である。増幅四肢リードは四肢リードのよ
うに３つの電極から得られる。しかし、増幅四肢リードは心臓を異なる角（またはベクト
ル）で観測する。
【０２５４】
　ａＶＲ１４２５は右側の腕で正電極を有する。負電極は左側の腕電極及び左側の足電極
の組合であり、これは右側の腕における正電極の信号強度を増幅する。ａＶＲ１４２５は
下記の数式（４）によって算出される。
【０２５５】
【数４】

　ａＶＬ１４３０は左側の腕で正電極を有する。負電極は右側の腕電極及び左側の足電極
の組合であり、これは左側の腕における正電極の信号強度を増幅する。
【０２５６】
　ａＶＬ１４３０は下記の数式（５）によって算出される。
【０２５７】

【数５】

　ａＶＦ１４３５は左側の足で正電極を有する。負電極は右側の腕電極及び左側の足電極
の組合であり、これは左側の足における正電極の信号強度を増幅する。
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【０２５８】
　ａＶＦ１４３５は下記の数式（６）によって算出される。
【０２５９】
【数６】

　ａＶＲ１４２５、ａＶＬ１４３０及びａＶＦ１４３５は下記の数式（７）のように四肢
リードに基づいて算出される。
【０２６０】

【数７】

　心臓の前方（Ｐｒｅｃｏｒｄｉａｌ）リードＶ１１４４０、Ｖ２１４４５、Ｖ３１４５
０、Ｖ４１４５５、Ｖ５１４６０及びＶ６１４６５に対する電極は胸部のすぐ上部に位置
する。心臓に近接するため、心臓の前方リードは増幅を要求しない。心臓の前方リードは
、いわゆる水平平面（Ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌ　Ｐｌａｎｅ）内における心臓の電気的な行
動を観測する。水平平面内における心臓の電気的軸はＺ軸と言及される。
【０２６１】
　図１５は、一般的なＥＣＧの波形を示す図である。一般的な、心臓周期（Ｃａｒｄｉａ
ｃ　Ｃｙｃｌｅ）のＥＣＧ追跡はＰウェーブ１５１０、ＱＲＳコンプレックス１５９５、
Ｔウェーブ１５５０及びＵウェーブ（ＥＣＧのうち５０～７５％で見える）から構成され
る。ＥＥＧとは異なり、ＥＣＧ波形は、連続する５個の異なる波形Ｐ１５１０、Ｑ１５２
０、Ｒ１５３０、Ｓ１５４０及びＴ１５５０の組合波形である。
【０２６２】
　一般的な心房脱分極（Ａｔｒｉａｌ　Ｄｅｐｏｌａｒｉｚａｔｉｏｎ）の間、主電気的
ベクトルはＳＡノードからＡＶノードに向かい、右心房から左心房に拡散される。これは
ＥＣＧでのＰウェーブ１５１０に変換する。Ｐウェーブ１５１０の持続時間は８０ｍｓで
ある。
【０２６３】
　Ｔウェーブ１５５０は、心室（Ｖｅｎｔｒｉｃｌｅ）の再分極（Ｒｅｐｏｌａｒｉｚａ
ｔｉｏｎ）（または復旧）を示す。ＱＲＳコンプレックス１５９５の開始から及びＴウェ
ーブ１５５０の頂点までの間隔は絶対不応期（Ａｂｓｏｌｕｔｅ　Ｒｅｆａｃｔｏｒｙ　
Ｐｅｒｉｏｄ）と呼ばれる。Ｔウェーブ１５５０の後日半分は相対拒絶期（Ｒｅｌａｔｉ
ｖｅ　Ｒｅｆａｃｔｏｒｙ　Ｐｅｒｉｏｄ）と呼ばれる。Ｔウェーブ１５５０の持続時間
は１６０ｍｓである。
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【０２６４】
　ＰＲセグメント１５６０は、Ｐウェーブ１５１０及びＱＲＳコンプレックス１５９５を
連結する。これは一致する。ＳＴセグメント１５７０は、ＱＲＳコンプレックス１５９５
及びＴウェーブ１５５０を連結する。ＰＲインターバル１５８０は、Ｐウェーブ１５１０
の最初からＱＲＳコンプレックス１５９５の最初までが測定されたものである。
【０２６５】
　ＱＴインターバル１５９０は、ＱＲＳコンプレックス１５９５の最初からＴウェーブ１
５５０の最後までが測定されたものである。ＱＲＳコンプレックス１５９５は、右心室及
び左心室の急速な脱分極を示す。右心室及び左心室は心房に比べて大きい筋肉塊（Ｍａｓ
ｓ）を有する。したがって、ＱＲＳコンプレックス１５９５は、Ｐ－ウェーブ１５１０に
比べて極めて大きい振幅を有する。
【０２６６】
　ＥＣＧ波形の時系列的なデータは特定パターンに分類されることができないが、波形の
特性を識別するために全体の時系列データが要求されるということが注目されなければな
らない。したがって、それぞれのリード及びそれの対応リードのラベルにおける電気的な
潜在データの時系列が用いられる必要がある。
【０２６７】
　ＥＭＧ波形は特定筋肉における電気活動を示す。それぞれの筋肉に対する電極の位置は
一般的に筋肉の先端である。すなわち、それぞれの筋肉は、それに対応する電極の推薦位
置を有する。さらに、ＥＭＧの分類された波形パターン情報はない。それぞれの筋肉にお
ける電気的な潜在データの時系列及びそれに対応する筋肉のラベルが用いられる必要があ
る。
【０２６８】
　本発明に係る実施形態は、様々なコンピュータ手段によって実行されることができるプ
ログラム命令形態で実現され、コンピュータで読み取り可能な媒体に記録されることがで
きる。コンピュータで読み取り可能な媒体は、プログラム命令、データファイル、データ
構造などを単独または組み合わせて含むことができる。媒体に記録されるプログラム命令
は、本発明のために特別に設計されて構成されたものであってもよく、コンピュータソフ
トウェア当業者に公示されて使用可能なものであってもよい。
【０２６９】
　上述したように、本発明は限定された実施形態と図面によって説明されたが、本発明が
上述した実施形態に限定されるものではなく、本発明が属する分野において通常の知識を
有する者であれば、このような記載から多様な修正および変形が可能である。
【０２７０】
　したがって、本発明の範囲は上述した実施形態に限定されて定められてはならず、添付
の特許請求の範囲だけではなく、この特許請求の範囲と均等なものによって定められなけ
ればならない。
【符号の説明】
【０２７１】
　１００　センサ
　１１０、１０１　ユーザ
　１１１、１１２、１１３、１１４、１１５　バイオセンサ
　１２０　オブジェクト
　１２１、１２２、１２３、１２４、１２５、１２６、１２７、１２８、１２９、１３０
、１３１、１３２、１３３、１３４　生体に関する情報
　３００　仮想世界処理装置
　３０１　バイオセンサ
　３０２　検出情報
　３０３　センサ特性メタデータ
　３１０　入力部
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　３２０　調整部
　３５２　センサ適応選好メタデータ
　３６０　仮想オブジェクト
　３６１　ＶＲオブジェクトデータ
　３６２　ＶＲオブジェクトメタデータ

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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