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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】予め患者の状況または情報を得ることができる
医療用ヘッドマウントディスプレイ、医療用ヘッドマウ
ントディスプレイのプログラムおよび医療用ヘッドマウ
ントディスプレイの制御方法を提供する。
【解決手段】医療用ヘッドマウントディスプレイ１００
は、立体視像を生成可能な半透過ディスプレイ２２０と
、手までの距離を測定する赤外線検知ユニット４１０と
、患者に内蔵されたセンサと通信を行う通信システム３
００と、赤外線検知ユニット４１０により測定された手
の動作に応じて半透過ディスプレイ２２０の表示を制御
する制御ユニット４５０と、を含み、制御ユニット４５
０は、通信システム３００から得られた情報を半透過デ
ィスプレイ２２０に表示する。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　立体視像を生成可能な表示装置と、
　手までの距離を測定する深度センサと、
　患者に内蔵されたセンサと通信を行う通信部と、
　前記深度センサにより測定された前記手の動作に応じて前記表示装置の表示を制御する
制御部と、を含み、
　前記制御部は、前記通信部から得られた情報を前記表示装置に表示する、医療用ヘッド
マウントディスプレイ。
【請求項２】
　立体視像を生成可能な表示装置と、
　手までの距離を測定する深度センサと、
　体温を検出する体温検出センサと、
　前記深度センサにより測定された前記手の動作に応じて前記表示装置の表示を制御する
制御部と、を含み、
　前記制御部は、前記手の動作に応じて前記体温検出センサにより得た患者の体温のサー
モグラフィを前記表示装置に表示させる、医療用ヘッドマウントディスプレイ。
【請求項３】
　電子カルテを記録した記録装置をさらに含み、
　前記制御部は、前記電子カルテを前記手の動作に応じて前記表示装置に表示させる、請
求項１または２に記載の医療用ヘッドマウントディスプレイ。
【請求項４】
　前記制御部は、前記手の動作に応じて前記表示装置に表示された電子カルテに入力する
、請求項１から３のいずれか１項に記載の医療用ヘッドマウントディスプレイ。
【請求項５】
　立体視像を生成可能な表示処理と、
　手までの距離を測定する深度センサ処理と、
　患者に内蔵されたセンサと通信を行う通信処理と、
　前記深度センサ処理により測定された前記手の動作に応じて前記表示処理を制御する制
御処理と、を含み、
　前記制御処理は、前記通信処理から得られた情報を表示する、医療用ヘッドマウントデ
ィスプレイのプログラム。
【請求項６】
　立体視像を生成可能な表示処理と、
　手までの距離を測定する深度センサ処理と、
　体温を検出する体温検出センサ処理と、
　前記深度センサ処理により測定された前記手の動作に応じて前記表示処理を制御する制
御処理と、を含み、
　前記制御処理は、前記手の動作に応じて前記体温検出センサ処理により得た患者の体温
のサーモグラフィを前記表示処理させる、医療用ヘッドマウントディスプレイのプログラ
ム。
【請求項７】
　立体視像を生成可能な表示工程と、
　手までの距離を測定する深度センサ工程と、
　患者に内蔵されたセンサと通信を行う通信工程と、
　前記深度センサ工程により測定された前記手の動作に応じて前記表示工程を制御する制
御工程と、を含み、
　前記制御工程は、前記通信工程から得られた情報を前記表示工程で表示する、医療用ヘ
ッドマウントディスプレイの制御方法。
【請求項８】
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　立体視像を生成可能な表示工程と、
　手までの距離を測定する深度センサ工程と、
　体温を検出する体温検出センサ工程と、
　前記深度センサ工程により測定された前記手の動作に応じて前記表示工程を制御する制
御工程と、を含み、
　前記制御工程は、前記手の動作に応じて前記体温検出センサ工程により得た患者の体温
のサーモグラフィを前記表示工程に表示させる、医療用ヘッドマウントディスプレイの制
御方法。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、医療用ヘッドマウントディスプレイ、医療用ヘッドマウントディスプレイの
プログラムおよび医療用ヘッドマウントディスプレイの制御方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来から、電子眼鏡および電子眼鏡の制御方法について種々開発研究されている。例え
ば、特許文献１（特開２００８－３１０２７５号公報）には、デジタルビデオムービー、
デジタルカメラ、携帯電話の機能を搭載したデジタル眼鏡システムについて開示されてい
る。
【０００３】
　また、特許文献２（特開２００７－３２８０７１号公報）には、一見して従来の眼鏡と
形状が変わらず、さらに利用時に切り換え操作が不要である弱視者用眼鏡について開示さ
れている。特許文献２記載の弱視者用眼鏡は、フレーム部に固定され、当該フレーム部装
着時に装着者の顔前に位置する矯正レンズと、フレーム部又は矯正レンズに設けられ、顔
前方向を近接撮影可能な撮像カメラと、撮像カメラより得られた撮像を映像出力する液晶
表示部と、液晶表示部に着設された非球面拡大レンズと、を備えたものである。
【０００４】
　また、特許文献３（特開２０１０－５５０３８号公報）には、従来の眼鏡型ディスプレ
イに比べ違和感がない、弱視者への視力を補う機器について開示されている。
　特許文献３記載のサングラス型デジタル眼鏡システムは、使用する人の目の先に置いて
映像を表示する小型の電子ディスプレイ、この電子ディスプレイに表示される映像を見る
人の目の網膜に拡大して表示する光学装置、この電子ディスプレイと光学装置を取付ける
サングラス、電子ディスプレイに映像を取り込むカメラ及びその映像制御装置から構成さ
れ、このシステムを利用する人が、使用する場所、好み、目的などに応じたデザイン性の
あるサングラスの眼鏡フレームに、電子ディスプレイ及び光学装置を着脱式で簡単に取付
けることが出来るものである。
【０００５】
　また、特許文献４（特開平９－１９２１６４号公報）には、一対の矯正レンズと、少な
くとも一対のＴＶカメラと、眼前に提示される液晶ディスプレイと、一対のＴＶカメラに
より撮影されたステレオ画像を一時的に保存するフレームバッファメモリと、該フレーム
バッファメモリに保存されたステレオ画像を三次元画像解析処理により稜線を抽出して強
調する画像処理手段と、画像処理手段により処理された稜線強調図形を前記液晶ディスプ
レイに表示させる表示制御手段とを備えている弱視者用眼鏡装置について開示されている
。
【０００６】
　さらに、特許文献５（特開２００３－１３４４２０号公報）は、眼鏡を掛け肉眼で見え
る領域の一部に小型液晶表示装置を内蔵する暗室を設け、上記小型液晶表示装置に表示さ
れる映像を見る手段と、他の部分は外界を見る手段を特徴とするハイブリッド電子眼鏡に
ついて開示されている。
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【０００７】
　また、特許文献６（特開２０１４－１５５２０７号公報）は、使用者が視線を移動させ
ることなく、視界方向の物体の実像と、物体の外観に現れない情報とを同時に視認可能な
頭部装着型表示装置について開示されている。
　特許文献６記載の頭部装着型表示装置は、使用者が映像と外景を同時に視認可能な頭部
装着型表示装置であって、外景に含まれる物体に対して物体の外観に現れない情報である
不可視情報を重畳表示させるための情報である重畳情報を生成する重畳情報生成部と、重
畳情報を前記映像として使用者に視認させる画像表示部と、を備えるものである。
【０００８】
　また、特許文献７（特開２０１２－５８７３３号公報）は、簡易な照明で特殊効果を利
用できる特殊照明手術用ビデオ立体顕微鏡について開示されている。
　特許文献７記載の特殊照明手術用ビデオ立体顕微鏡は、特殊な照明、特に励起光を含む
照明、のもとで検体を観察するための、特に検体を蛍光観察するための、ビデオ撮像ユニ
ットを有する２つの部分光束からなる立体部分光束を有するビデオ立体観察光束を少なく
とも１つ有する特殊照明手術用ビデオ立体顕微鏡であって、該ビデオ撮像ユニットは、ビ
デオ立体画像を取得するための、チップの半分を２つ組み合わせたビデオチップを少なく
とも１つ含み、それぞれの該半分は、それぞれ１つの部分光束が割り当てられ、それぞれ
スペクトル感度が異なっており、複数の光電子センサ（ピクセル）から構成されているも
のである。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００９】
【特許文献１】特開２００８－３１０２７５号公報
【特許文献２】特開２００７－３２８０７１号公報
【特許文献３】特開２０１０－５５０３８号公報
【特許文献４】特開平９－１９２１６４号公報
【特許文献５】特開２００３－１３４４２０号公報
【特許文献６】特開２０１４－１５５２０７号公報
【特許文献７】特開２０１２－５８７３３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１０】
　しかしながら、上記特許文献１から特許文献７のいずれにおいても、操作性が低く、利
便性に欠けるという問題点がある。
【００１１】
　本発明の主な目的は、予め患者の状況または情報を得ることができる医療用ヘッドマウ
ントディスプレイ、医療用ヘッドマウントディスプレイのプログラムおよび医療用ヘッド
マウントディスプレイの制御方法を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【００１２】
（１）
　一局面に従う医療用ヘッドマウントディスプレイは、立体視像を生成可能な表示装置と
、手までの距離を測定する深度センサと、患者に内蔵されたセンサと通信を行う通信部と
、深度センサにより測定された手の動作に応じて表示装置の表示を制御する制御部と、を
含み、制御部は、通信部から得られた情報を表示装置に表示するものである。
【００１３】
　この場合、患者に内蔵されたセンサと通信し、患者の状態を表示装置に表示することが
できる。例えば、患者に膀胱センサを取り付け、膀胱センサの情報に基づいて、前もって
患者をトイレに誘導させることができる
　したがって、予め患者の状況または情報を得ることができるため、措置の手筈をより早
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く対応することである。
【００１４】
（２）
　他の局面にかかる医療用ヘッドマウントディスプレイは、立体視像を生成可能な表示装
置と、手までの距離を測定する深度センサと、体温を検出する体温検出センサと、深度セ
ンサにより測定された手の動作に応じて表示装置の表示を制御する制御部と、を含み、制
御部は、手の動作に応じて体温検出センサにより得た患者の体温のサーモグラフィを表示
装置に表示させることができる。
【００１５】
　この場合、医療用ヘッドマウントディスプレイは、体温検出センサにより患者の体温を
検出することができるので、インフルエンザ等の高熱が出る症状の病を表示装置に表示さ
せることができる。その結果、表示装置に、体温を検出することができるので、直接患者
に触れることなく、体温等を認識することができる。
　したがって、予め患者の情報を得ることができるので、措置の手筈をより早く対応する
ことができる。
【００１６】
（３）
　第３の発明にかかる医療用ヘッドマウントディスプレイは、一局面または第２の発明に
かかる医療用ヘッドマウントディスプレイにおいて、電子カルテを記録した記録装置をさ
らに含み、制御部は、電子カルテを手の動作に応じて表示装置に表示させてもよい。
【００１７】
　この場合、電子カルテを表示装置に表示させることができる。その結果、電子カルテを
保存する場所が不要となるとともに、患者の目を見ながら、医療サービスを提供すること
ができる。
　特に、患者の目を見ながら電子カルテを確認することができるので、医療サービスを患
者に提供する際に、書面のカルテを見て、患者を見ないという問題点を解決することがで
きる。
【００１８】
（４）
　第４の発明にかかる医療用ヘッドマウントディスプレイは、一局面、第２から第３の発
明にかかる医療用ヘッドマウントディスプレイにおいて、制御部は、手の動作に応じて表
示装置に表示された電子カルテに入力してもよい。
【００１９】
　この場合、表示装置に表示された電子カルテに入力することができる。その結果、手の
動作により電子カルテを入力することができる。したがって、患者の目を見ながら、医療
サービスを提供しつつ、電子カルテを入力することができる。
【００２０】
（５）
　さらに他の局面に従う医療用ヘッドマウントディスプレイのプログラムは、立体視像を
生成可能な表示処理と、手までの距離を測定する深度センサ処理と、　患者に内蔵された
センサと通信を行う通信処理と、深度センサ処理により測定された手の動作に応じて表示
処理を制御する制御処理と、を含み、制御処理は、通信処理から得られた情報を表示する
ものである。
【００２１】
　この場合、患者に内蔵されたセンサと通信し、患者の状態を表示装置に表示することが
できる。例えば、患者に膀胱センサを取り付け、膀胱センサの情報に基づいて、前もって
患者をトイレに誘導させることができる。
　したがって、予め患者の状況または情報を得ることができるため、措置の手筈をより早
く対応することである。
【００２２】
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（６）
　さらに他の局面に従う医療用ヘッドマウントディスプレイは、立体視像を生成可能な表
示処理と、手までの距離を測定する深度センサ処理と、体温を検出する体温検出センサ処
理と、深度センサ処理により測定された手の動作に応じて表示処理を制御する制御処理と
、を含み、制御処理は、手の動作に応じて体温検出センサ処理により得た患者の体温のサ
ーモグラフィを表示処理させるものである。
【００２３】
　この場合、医療用ヘッドマウントディスプレイは、体温検出センサにより患者の体温を
検出することができるので、インフルエンザ等の高熱が出る症状の病を表示装置に表示さ
せることができる。その結果、表示装置に、体温を検出することができるので、直接患者
に触れることなく、体温等を認識することができる。
　したがって、予め患者の情報を得ることができるので、措置の手筈をより早く対応する
ことができる。
【００２４】
（７）
　さらに他の局面に従う医療用ヘッドマウントディスプレイの制御方法は、立体視像を生
成可能な表示工程と、手までの距離を測定する深度センサ工程と、　患者に内蔵されたセ
ンサと通信を行う通信工程と、深度センサ工程により測定された手の動作に応じて表示工
程を制御する制御工程と、を含み、制御工程は、通信工程から得られた情報を表示工程で
表示するものである。
【００２５】
　この場合、患者に内蔵されたセンサと通信し、患者の状態を表示装置に表示することが
できる。例えば、患者に膀胱センサを取り付け、膀胱センサの情報に基づいて、前もって
患者をトイレに誘導させることができる。
　したがって、予め患者の状況または情報を得ることができるため、措置の手筈をより早
く対応することである。
【００２６】
（８）
　さらに他の局面に従う医療用ヘッドマウントは、立体視像を生成可能な表示工程と、手
までの距離を測定する深度センサ工程と、体温を検出する体温検出センサ工程と、深度セ
ンサ工程により測定された手の動作に応じて表示工程を制御する制御工程と、を含み、制
御工程は、手の動作に応じて体温検出センサ工程により得た患者の体温のサーモグラフィ
を表示工程に表示させるものである。
【００２７】
　この場合、医療用ヘッドマウントディスプレイは、体温検出センサにより患者の体温を
検出することができるので、インフルエンザ等の高熱が出る症状の病を表示装置に表示さ
せることができる。その結果、表示装置に、体温を検出することができるので、直接患者
に触れることなく、体温等を認識することができる。
　したがって、予め患者の情報を得ることができるので、措置の手筈をより早く対応する
ことができる。
【図面の簡単な説明】
【００２８】
【図１】一実施の形態にかかる眼鏡表示装置の基本構成の一例を示す模式的外観正面図で
ある。
【図２】眼鏡表示装置の一例を示す模式的外観斜視図である。
【図３】操作システムの制御ユニットの構成の一例を示す模式図である。
【図４】操作システムにおける処理の流れを示すフローチャートである。
【図５】図４のフローチャートに応じた概念を示す模式図である。
【図６】赤外線検知ユニットの検知領域と、一対の半透過ディスプレイの仮想表示領域と
を説明するための模式的斜視図である。
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【図７】図６の上面図である。
【図８】図６の側面図である。
【図９】検知領域と仮想表示領域との他の例を示す模式図である。
【図１０】検知領域と仮想表示領域との他の例を示す模式図である。
【図１１】検知領域と仮想表示領域との他の例を示す模式図である。
【図１２】検知領域における操作領域とジェスチャ領域との一例を示す模式図である。
【図１３】検知領域における操作領域とジェスチャ領域との一例を示す模式図である。
【図１４】キャリブレーション処理の説明を行なうためのフローチャートである。
【図１５】指認識の一例を示す模式図である。
【図１６】指認識の処理の一例を示すフローチャートである。
【図１７】掌認識の一例を示す模式図である。
【図１８】親指認識の一例を示す模式図である。
【図１９】眼鏡表示装置の半透過ディスプレイの表示の一例を示す模式図である。
【図２０】図１２から図１４において説明した操作領域の他の例を示す模式図である。
【図２１】図１２から図１４において説明した操作領域の他の例を示す模式図である。
【図２２】図１２から図１４において説明した操作領域の他の例を示す模式図である。
【図２３】図１２から図１４において説明した操作領域の他の例を示す模式図である。
【図２４】医療用ヘッドマウントディスプレイの制御ユニットの動作の一例を示すフロー
チャートである。
【図２５】医療用ヘッドマウントディスプレイと通信を行うセンサの一例を示す模式図で
ある。
【図２６】半透過ディスプレイの表示の一例を示す模式図である。
【図２７】医療用ヘッドマウントディスプレイの制御ユニットの動作の一例を示すフロー
チャートである。
【図２８】体温検出センサを有する医療用ヘッドマウントディスプレイの一例を示す模式
図である。
【発明を実施するための形態】
【００２９】
　以下、図面を参照しつつ、本発明の実施の形態について説明する。以下の説明では、同
一の部品には同一の符号を付してある。それらの名称および機能も同じである。したがっ
て、それらについての詳細な説明は繰り返さない。
　また、本発明は、以下に説明する眼鏡表示装置に限定されるものではなく、他の入出力
装置、表示装置、テレビジョン、モニタ、プロジェクタ等にも適用することができる。
【００３０】
（眼鏡表示装置の構成概略）
　図１は、一実施の形態にかかる眼鏡表示装置１００の基本構成の一例を示す模式的外観
正面図であり、図２は、眼鏡表示装置１００の一例を示す模式的外観斜視図である。
【００３１】
　図１または図２に示すように、眼鏡表示装置１００は、眼鏡型の表示装置である。当該
眼鏡表示装置１００は、後述するように、ユーザの顔に装着して使用される。
【００３２】
　図１および図２に示すように、眼鏡表示装置１００は、主に、眼鏡ユニット２００、通
信システム３００および操作システム４００からなる。
【００３３】
（眼鏡ユニット２００）
　図１および図２に示すように、眼鏡ユニット２００は、眼鏡フレーム２１０、一対の半
透過ディスプレイ２２０および一対の表示調整機構６００からなる。眼鏡フレーム２１０
は、主にリムユニット２１１、テンプルユニット２１２を含む。
　眼鏡フレーム２１０のリムユニット２１１により一対の半透過ディスプレイ２２０が支
持される。また、リムユニット２１１には、一対の表示調整機構６００が設けられる。さ
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らに、リムユニット２１１には、赤外線検知ユニット４１０およびユニット調整機構５０
０が設けられる。ユニット調整機構５００の詳細については後述する。
　一対の表示調整機構６００は、後述するように一対の半透過ディスプレイ２２０の角度
および位置を調整することができる。一対の表示調整機構６００の詳細については、後述
する。
【００３４】
　本実施の形態においては、眼鏡表示装置１００には、リムユニット２１１の一対の表示
調整機構６００に一対の半透過ディスプレイ２２０を設けることとしているが、これに限
定されず、眼鏡表示装置１００のリムユニット２１１の一対の表示調整機構６００に通常
のサングラスレンズ、紫外線カットレンズ、または眼鏡レンズなどのレンズ類を設け、別
に１個の半透過ディスプレイ２２０または一対の半透過ディスプレイ２２０を設けてもよ
い。
　また、当該レンズ類の一部に、半透過ディスプレイ２２０を埋め込んで設けてもよい。
　また、一対の表示調整機構６００を半透過ディスプレイ２２０の側部に設けているが、
これに限定されず、半透過ディスプレイ２２０の周囲または内部に設けてもよい。
【００３５】
　さらに、本実施の形態は、眼鏡タイプに限定するものではなく、人体に装着し、装着者
の視野に配設できるタイプであれば、帽子タイプその他任意のヘッドマウントディスプレ
イ装置に使用することができる。
【００３６】
（通信システム３００）
　次に、通信システム３００について説明を行なう。
　通信システム３００は、バッテリーユニット３０１、アンテナモジュール３０２、カメ
ラユニット３０３、スピーカユニット３０４、ＧＰＳ（Ｇｌｏｂａｌ　Ｐｏｓｉｔｉｏｎ
ｉｎｇ　Ｓｙｓｔｅｍ）ユニット３０７、マイクユニット３０８、ＳＩＭ（Ｓｕｂｓｃｒ
ｉｂｅｒ　Ｉｄｅｎｔｉｔｙ　Ｍｏｄｕｌｅ　Ｃａｒｄ）ユニット３０９およびメインユ
ニット３１０を含む。
　なお、カメラユニット３０３にはＣＣＤセンサが備えられてもよい。スピーカユニット
３０４は、ノーマルイヤホンであってもよいし、骨伝導イヤホンであってもよい。ＳＩＭ
ユニット３０９には、ＮＦＣ（Ｎｅａｒ　Ｆｉｅｌｄ　Ｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ：近
距離無線通信）ユニットおよび他の接触式ＩＣカードユニット、ならびに非接触式ＩＣカ
ードユニットを含んでもよい。
【００３７】
　以上のように、本実施の形態にかかる通信システム３００は、少なくとも携帯電話、ス
マートフォンおよびタブレット端末のいずれかの機能を含むものである。具体的には、電
話機能、インターネット機能、ブラウザ機能、メール機能、および撮像機能（録画機能を
含む）等を含むものである。
　したがって、ユーザは、眼鏡表示装置１００を用いて、通信装置、スピーカおよびマイ
クにより、携帯電話と同様の通話機能を使用することができる。また、眼鏡型であるので
、両手を利用せず、通話を行なうことができる。
【００３８】
（操作システム４００）
　続いて、操作システム４００は、赤外線検知ユニット４１０、ジャイロセンサユニット
４２０、加速度検知ユニット４３０および制御ユニット４５０からなる。赤外線検知ユニ
ット４１０は、主に赤外線照射素子４１１および赤外線検知カメラ４１２からなる。
【００３９】
（ユニット調整機構５００）
　図２に示すように、ユニット調整機構５００は、赤外線検知ユニット４１０の角度を調
整することができる。具体的には、ユニット調整機構５００は、矢印Ｖ５の水平軸周り、
および、矢印Ｈ５の垂直軸周り、に赤外線検知ユニット４１０の角度を調整可能な構造で
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ある。
【００４０】
　ユニット調整機構５００は、制御ユニット４５０からの指示により矢印Ｖ５および矢印
Ｈ５の方向に移動調整する。
　例えば、制御ユニット４５０により所定のジェスチャを認識した場合に、ユニット調整
機構５００を所定の角度で動作させてもよい。その場合、ユーザは、所定のジェスチャを
行うことにより赤外線検知ユニット４１０の角度の調整を行うことができる。
【００４１】
　なお、本実施の形態においては制御ユニット４５０によりユニット調整機構５００が動
作することとしているが、これに限定されず、手動により図１の調整部５２０を操作して
、矢印Ｖ５の方向および矢印Ｈ５の方向に移動調整できることとしてもよい。
【００４２】
　続いて、操作システム４００の構成、処理の流れおよび概念について説明を行なう。図
３は、操作システム４００の制御ユニット４５０の構成の一例を示す模式図である。
【００４３】
　図３に示すように、制御ユニット４５０は、イメージセンサ演算ユニット４５１、デプ
スマップ演算ユニット４５２、イメージ処理ユニット４５３、解剖学的認識ユニット４５
４、ジェスチャデータ記録ユニット４５５、ジェスチャ識別ユニット４５６、キャリブレ
ーションデータ記録ユニット４５７、合成演算ユニット４５８、アプリケーションソフト
ユニット４５９、イベントサービスユニット４６０、キャリブレーションサービスユニッ
ト４６１、表示サービスユニット４６２、グラフィック演算ユニット４６３、ディスプレ
イ演算ユニット４６４、および６軸駆動ドライバユニット４６５を含む。
【００４４】
　なお、制御ユニット４５０は、上記の全てを含む必要はなく、適宜必要な１または複数
のユニットを含んでもよい。たとえば、ジェスチャデータ記録ユニット４５５およびキャ
リブレーションデータ記録ユニット４５７は、クラウド上に配置してもよく、合成演算ユ
ニット４５８を特に設けなくてもよい。
【００４５】
　次に、図４は、操作システム４００における処理の流れを示すフローチャートであり、
図５は図４のフローチャートに応じた概念を示す模式図である。
【００４６】
　まず、図４に示すように、赤外線検知ユニット４１０から対象のデータを取得し、デプ
スマップ演算ユニット４５２により深さ演算を行なう（ステップＳ１）。次に、イメージ
処理ユニット４５３により外形イメージデータを処理する（ステップＳ２）。
【００４７】
　次いで、解剖学的認識ユニット４５４により、標準的な人体の構造に基づき、ステップ
Ｓ２において処理された外形イメージデータから、解剖学的特徴を識別する。これにより
、外形が認識される（ステップＳ３）。
【００４８】
　さらに、ジェスチャ識別ユニット４５６により、ステップＳ３で得た解剖学的特徴に基
づいてジェスチャを識別する（ステップＳ４）。
　ジェスチャ識別ユニット４５６は、ジェスチャデータ記録ユニット４５５に記録された
ジェスチャデータを参照し、解剖学的特徴が識別された外形からジェスチャの識別を行な
う。なお、ジェスチャ識別ユニット４５６は、ジェスチャデータ記録ユニット４５５から
のジェスチャデータを参照することとしているが、参照することに限定されず、他の任意
のデータを参照してもよく、全く参照することなく処理してもよい。
　以上により、図５（ａ）に示すように、手のジェスチャを認識する。
【００４９】
　続いて、アプリケーションソフトユニット４５９およびイベントサービスユニット４６
０は、ジェスチャ識別ユニット４５６により判定されたジェスチャに応じて所定のイベン
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トを実施する（ステップＳ５）。
　これによって、図５（ｂ）に示すように、たとえば写真アプリによる画像が表示される
。この際、当該画面には、カメラユニット３０３からの撮像データが表示されてよい。
【００５０】
　最後に、表示サービスユニット４６２、キャリブレーションサービスユニット４６１、
グラフィック演算ユニット４６３、ディスプレイ演算ユニット４６４および合成演算ユニ
ット４５８により、半透過ディスプレイ２２０に、イメージの表示、またはイメージの仮
想表示が行なわれる（ステップＳ６）。これによって、図５（ｃ）に示すようにジェスチ
ャを示す手のスケルトンの表示が行われ、図５（ｄ）に示すように、当該スケルトンの形
状および大きさに写真の形状および大きさが合致するように合成されたイメージが表示さ
れる。
【００５１】
　なお、６軸駆動ドライバユニット４６５は、常にジャイロセンサユニット４２０、加速
度検知ユニット４３０からの信号を検知し、ディスプレイ演算ユニット４６４に姿勢状況
を伝達する。
【００５２】
　眼鏡表示装置１００を装着したユーザが眼鏡表示装置１００を傾斜させた場合には、６
軸駆動ドライバユニット４６５は、常にジャイロセンサユニット４２０、加速度検知ユニ
ット４３０からの信号を受信し、イメージの表示の制御を行なう。当該制御においては、
イメージの表示を水平に維持させてもよいし、イメージの表示を傾斜にあわせて調整して
もよい。
【００５３】
（検知領域と仮想表示領域との一例）
　次に、操作システム４００の赤外線検知ユニット４１０の検知領域と、一対の半透過デ
ィスプレイ２２０の仮想表示領域との関係について説明を行なう。
　図６は、赤外線検知ユニット４１０の検知領域と、一対の半透過ディスプレイ２２０の
仮想表示領域とを説明するための模式的斜視図であり、図７は図６の上面図であり、図８
は、図６の側面図である。
【００５４】
　以下において、説明の便宜上、図６に示すように、ｘ軸、ｙ軸およびｚ軸からなる三次
元直交座標系が定義される。以下の図におけるｘ軸の矢印は、水平方向を指す。ｙ軸の矢
印は、鉛直方向またはユーザの体の長軸方向を指す。ｚ軸の矢印は、深度方向を指す。ｚ
軸正方向は、より大きい深度の方向を指す。それぞれの矢印の向きは、他の図においても
同じである。
【００５５】
　図６から図８に示すように、眼鏡表示装置１００は操作システム４００の赤外線検知ユ
ニット４１０により検知可能な三次元空間検知領域（３Ｄスペース）４１０３Ｄを有する
。
　三次元空間検知領域４１０３Ｄは、赤外線検知ユニット４１０からの円錐状または角錐
状の三次元空間からなる。
【００５６】
　すなわち、赤外線検知ユニット４１０は、赤外線照射素子４１１から、照射された赤外
線を、赤外線検知カメラ４１２により検知できるので、三次元空間検知領域４１０３Ｄ内
のジェスチャを認識することができる。
　また、本実施の形態においては、赤外線検知ユニット４１０を１個設けることとしてい
るが、これに限定されず、赤外線検知ユニット４１０を複数個設けてもよいし、赤外線照
射素子４１１を１個、赤外線検知カメラ４１２を複数個設けてもよい。
【００５７】
　続いて、図６から図８に示すように一対の半透過ディスプレイ２２０は、ユーザに、実
際に設けられた眼鏡表示装置１００の部分ではなく、眼鏡表示装置１００から離れた場所
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となる仮想イメージ表示領域２２０３Ｄに、奥行きを持って仮想表示されたものとして視
認させる。当該奥行きは、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄが有する仮想立体形状の深度
方向（ｚ軸方向）の厚みに対応する。したがって、当該仮想立体形状の深度方向（ｚ軸方
向）の厚みに応じて奥行きが設けられる。
　すなわち、実際には眼鏡表示装置１００の半透過ディスプレイ２２０に表示されるもの
の、ユーザは、右目のイメージは右目側の半透過ディスプレイ２２０を透過し三次元空間
領域２２０３ＤＲで認識し、左目のイメージは左目側の半透過ディスプレイ２２０を透過
し三次元空間領域２２０３ＤＬで認識する。その結果、認識された両イメージがユーザの
脳内で合成されることにより、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄで仮想イメージとして認
識することができる。
【００５８】
　また、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄは、フレーム・シーケンシャル方式、偏光方式
、直線偏光方式、円偏光方式、トップ・アンド・ボトム方式、サイド・バイ・サイド方式
、アナグリフ方式、レンチキュラ方式、パララックス・バリア方式、液晶パララックス・
バリア方式、２視差方式および３視差以上を利用する多視差方式のいずれかを利用して表
示されてもよい。
【００５９】
　また、本実施の形態においては、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄは、三次元空間検知
領域４１０３Ｄと共有する空間領域を有する。特に、図６および図７に示すように、三次
元空間検知領域４１０３Ｄの内部に、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄが存在するため、
仮想イメージ表示領域２２０３Ｄが共有領域となる。
【００６０】
　なお、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄの形状およびサイズについては、一対の半透過
ディスプレイ２２０への表示方法により任意に調整することができる。
　また、図８に示すように、一対の半透過ディスプレイ２２０よりも赤外線検知ユニット
４１０が上方（ｙ軸正方向）に配設されている場合について説明しているが、鉛直方向（
ｙ軸方向）に対して、赤外線検知ユニット４１０の配設位置が半透過ディスプレイ２２０
よりも下方（ｙ軸負方向）または半透過ディスプレイ２２０と同位置であっても、同様に
、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄは、三次元空間検知領域４１０３Ｄと共有する空間領
域を有する。
【００６１】
（検知領域と仮想表示領域との他の例）
　続いて、図９から図１１は、図６から図８において示した検知領域と仮想表示領域との
他の例を示す模式図である。
【００６２】
　例えば、図９から図１１に示すように、眼鏡表示装置１００の半透過ディスプレイ２２
０の代わりに、他の入出力装置、表示装置、テレビジョン、モニタ等を用いてもよい。以
下、他の入出力装置、表示装置、テレビジョン、モニタ、プロジェクタを総称して入出力
装置９００と略記する。
【００６３】
　図９に示すように、入出力装置９００からｚ軸負方向に仮想イメージ表示領域２２０３
Ｄが出力され、入出力装置９００にｚ軸方向で対向する位置に配設された赤外線検知ユニ
ット４１０からｚ軸正方向に三次元空間検知領域４１０３Ｄが形成されてもよい。
　この場合、入出力装置９００による仮想イメージ表示領域２２０３Ｄが、三次元空間検
知領域４１０３Ｄと共有の空間領域として生じる。
【００６４】
　また、図１０に示すように、入出力装置９００から仮想イメージ表示領域２２０３Ｄが
出力され、入出力装置９００と同方向（ｘｙ平面を基準としていずれもｚ軸正側の方向）
に赤外線検知ユニット４１０の三次元空間検知領域４１０３Ｄが形成されてもよい。
　この場合でも、入出力装置９００による仮想イメージ表示領域２２０３Ｄが、三次元空
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間検知領域４１０３Ｄと共有の空間領域として生じる。
【００６５】
　次に、図１１に示すように、入出力装置９００から鉛直上方向（ｙ軸正方向）に仮想イ
メージ表示領域２２０３Ｄが出力されてもよい。図１１においても、図９、図１０と同様
に、入出力装置９００による仮想イメージ表示領域２２０３Ｄが、三次元空間検知領域４
１０３Ｄと共有の空間領域として生じる。
【００６６】
　また、図示していないが、入出力装置９００を三次元空間検知領域４１０３Ｄより上方
側（ｙ軸正方向の側）に配置し、鉛直下方向（ｙ軸負方向）に仮想イメージ表示領域２２
０３Ｄが出力されてもよく、水平方向（ｘ軸方向）から出力されてもよく、プロジェクタ
または映画館のように、後上方（ｚ軸負方向かつｙ軸正方向）から出力されてもよい。
【００６７】
（操作領域とジェスチャ領域）
　続いて、検知領域における操作領域とジェスチャ領域とについて説明する。図１２およ
び図１３は、検知領域における操作領域と、ジェスチャ領域との一例を示す模式図である
。
【００６８】
　まず、図１２に示すように、一般的に、ユーザは、右肩関節ＲＰおよび左肩関節ＬＰの
両肩関節を回転中心として両手を水平移動させるため、両手の移動できる領域は、点線で
囲まれた移動領域Ｌおよび移動領域Ｒとなる。
【００６９】
　また、図１３に示すように、一般的に、ユーザは、右肩関節ＲＰおよび左肩関節ＬＰの
両肩関節を回転中心として両手を鉛直移動させるため、両手の移動できる領域は、点線で
囲まれた移動領域Ｌおよび移動領域Ｒとなる。
【００７０】
　すなわち、図１２および図１３に示すように、ユーザは、両手を右肩関節ＲＰおよび左
肩関節ＬＰをそれぞれ回転中心とした欠球状（深度方向に凸のアーチ状曲面を有する）の
立体空間内で移動させることができる。
【００７１】
　次に、赤外線検知ユニット４１０による三次元空間検知領域４１０３Ｄと、仮想イメー
ジ表示領域が存在しうる領域（図１２では仮想イメージ表示領域２２０３Ｄを例示）と、
腕の移動領域Ｌおよび移動領域Ｒを合わせた領域との全てが重なる空間領域を、操作領域
４１０ｃとして設定する。
　また、三次元空間検知領域４１０３Ｄ内における操作領域４１０ｃ以外の部分で、かつ
腕の移動領域Ｌおよび移動領域Ｒを合わせた領域と重なる部分をジェスチャ領域４１０ｇ
として設定する。
【００７２】
　ここで、操作領域４１０ｃが、深度方向に最も遠い面が深度方向（ｚ軸正方向）に凸の
アーチ状に湾曲した曲面である立体形状を有することに対し、仮想イメージ表示領域２２
０３Ｄは、深度方向に最も遠い面が平面である立体形状を有する。このように両領域の間
で当該面の形状が異なることに起因し、ユーザは、当該操作において体感的に違和感を覚
える。当該違和感を取り除くためにキャリブレーション処理で調整を行なう。また、キャ
リブレーション処理の詳細については、後述する。
【００７３】
（キャリブレーションの説明）
　次いで、キャリブレーション処理について説明を行なう。図１４は、キャリブレーショ
ン処理の説明を行なうためのフローチャートである。
【００７４】
　図１２および図１３に示したように、ユーザが仮想イメージ表示領域２２０３Ｄに沿っ
て手を動かそうとすると、補助のない平面に沿って動作させる必要がある。したがって、
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後述する認識処理により仮想イメージ表示領域２２０３Ｄにおいて、操作をし易くするた
めにキャリブレーション処理を行なう。
　また、キャリブレーション処理には、ユーザの個々で異なる指の長さ、手の長さ、腕の
長さの調整も行なう。
【００７５】
　以下、図１４を用いて説明を行なう。まず、ユーザが、眼鏡表示装置１００を装着し、
両腕を最大限に伸張する。その結果、赤外線検知ユニット４１０が、操作領域４１０ｃの
最大領域を認識する（ステップＳ１１）。
　すなわち、ユーザによりユーザの個々で異なる指の長さ、手の長さ、腕の長さが異なる
ので、操作領域４１０ｃの調整を行なうものである。
【００７６】
　次に、眼鏡表示装置１００においては、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄの表示位置を
決定する（ステップＳ１２）。すなわち、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄを操作領域４
１０ｃの外側に配置するとユーザによる操作が不可能となるため、操作領域４１０ｃの内
部に配置する。
【００７７】
　続いて、眼鏡表示装置１００の赤外線検知ユニット４１０の三次元空間検知領域４１０
３Ｄ内で、かつ仮想イメージ表示領域２２０３Ｄの表示位置と重ならない位置に、ジェス
チャ領域４１０ｇの最大領域を設定する（ステップＳ１３）。
　なお、ジェスチャ領域４１０ｇは、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄと重ならないよう
に配置しかつ深さ方向（ｚ軸正方向）に厚みを持たせることが好ましい。
【００７８】
　本実施の形態においては、以上の手法により、操作領域４１０ｃ、仮想イメージ表示領
域２２０３Ｄ、ジェスチャ領域４１０ｇが設定される。
【００７９】
　続いて、操作領域４１０ｃ内における仮想イメージ表示領域２２０３Ｄのキャリブレー
ションについて説明する。
【００８０】
　操作領域４１０ｃ内の仮想イメージ表示領域２２０３Ｄの外部周囲にユーザの指、手、
または腕が存在すると判定された場合に、あたかも仮想イメージ表示領域２２０３Ｄの内
部に存在するように、丸め込みを行なう（ステップＳ１４）。
【００８１】
　図１２および図１３に示すように、半透過ディスプレイ２２０により仮想表示されたイ
メージの中央部近辺では、両腕を最大限に伸ばした状態にすると、両手先が仮想イメージ
表示領域２２０３Ｄ内に留まることなく深さ方向（ｚ軸正方向）の外部へ外れてしまう。
また、仮想表示されたイメージの端部においては、両腕を最大限に伸ばさない限り、両手
先が仮想イメージ表示領域２２０３Ｄ内に存在すると判定されない。
　そのため、赤外線検知ユニット４１０からの信号を無処理のまま使用すると、ユーザは
、手先が仮想イメージ表示領域２２０３Ｄから外れたとしても、そのような状態であるこ
とを体感しにくい。
【００８２】
　したがって、本実施の形態におけるステップＳ１４の処理においては、仮想イメージ表
示領域２２０３Ｄから外部へ突き出た手先が、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄ内にある
ものとして補正すべく、赤外線検知ユニット４１０からの信号を処理する。
　その結果、ユーザは、両腕を最大限に伸ばした状態、または少し曲げた状態で、奥行き
のある平面状の仮想イメージ表示領域２２０３Ｄ内の中央部から端部まで操作することが
できる。
【００８３】
　なお、本実施の形態においては、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄを、深度方向に最も
遠い面が平面である三次元空間領域からなることとしているが、これに限定されず、深度
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方向に最も遠い面領域Ｌ，Ｒの深度方向に最も遠い面に沿った形状の曲面である三次元空
間領域からなることとしてもよい。その結果、ユーザは、両腕を最大限に伸ばした状態、
または少し曲げた状態で、奥行きのある平面状の仮想イメージ表示領域２２０３Ｄ内の中
央部から端部まで操作することができる。
【００８４】
　さらに、半透過ディスプレイ２２０は、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄに矩形状の像
を表示させる。例えば、図５（ｂ）に示したように、矩形状の像を表示させる（ステップ
Ｓ１５）。
　続いて、半透過ディスプレイ２２０に、像の周囲を指で囲んでくださいと、表示を行な
う（ステップＳ１６）。ここで、像の近傍に指の形の像を薄く表示してもよいし、半透過
ディスプレイ２２０に表示を行なう代わりにスピーカから音声により指示をユーザに伝え
てもよい。
【００８５】
　ユーザは、指示に従い図５（ｄ）に示すように、指を像の見える部分にあわせる。そし
て、仮想イメージ表示領域２２０３Ｄの表示領域と、赤外線検知ユニット４１０との相関
関係が自動調整される（ステップＳ１７）。
　なお、上記においては、指で矩形を形作り、そのように定められた矩形と、像の外縁の
矩形にあわせる。このことによって、指により定められた矩形の視認サイズおよび位置と
像の外縁の矩形の視認サイズ及び位置とを合わせることとした。しかしながら、指によっ
て形状を定める手法はこれに限定されず、表示された像の外縁を指でなぞる手法、表示さ
れた像の外縁上の複数の点を指で指し示す手法等、他の任意の手法であってもよい。また
、これらの手法を複数のサイズの像について行ってもよい。
【００８６】
　なお、上記のキャリブレーション処理の説明においては、眼鏡表示装置１００の場合に
ついてのみ説明を行ったが、入出力装置９００の場合には、ステップＳ１１の処理におい
て、像を表示させ、ステップＳ１７の処理の当該像と赤外線検知ユニット４１０との相関
関係を調整してもよい。
【００８７】
（指、掌、腕認識）
　次いで、指認識について説明を行い、その後掌認識、腕認識の順で説明を行なう。図１
５は、指認識の一例を示す模式図である。図１５において、（Ａ）は指の先端付近の拡大
図であり、（Ｂ）は指の根元付近の拡大図である。図１６は、指認識の処理の一例を示す
フローチャートである。
【００８８】
　図１６に示すように、本実施の形態においては、デバイスの初期化を行なう（ステップ
Ｓ２１）。次に、赤外線照射素子４１１から照射され、手に反射した赤外線が、赤外線検
知カメラ４１２により検出される（ステップＳ２２）。
　次に、赤外線検知ユニット４１０により画像データをピクセル単位で距離に置き換える
（ステップＳ２３）。この場合、赤外線の明るさは、距離の三乗に反比例する。これを利
用し、デプスマップを作成する（ステップＳ２４）。
【００８９】
　次いで、作成したデプスマップに適切な閾値を設ける。そして、画像データを二値化す
る（ステップＳ２５）。すなわち、デプスマップのノイズを除去する。
　続いて、二値化した画像データから約１００個の頂点を持つポリゴンを作成する（ステ
ップＳ２６）。そして、頂点が滑らかになるようにローパスフィルタ（ＬＰＦ）により、
より多くの頂点ｐｎを有する新たな多角形を作成することによって、図１５に示す手の外
形ＯＦを抽出する（ステップＳ２７）。
　なお、本実施の形態においては、ステップＳ２６において二値化したデータからポリゴ
ンを作成するために抽出する頂点の数を約１００個としているが、これに限定されず、１
０００個、その他の任意の個数であってもよい。
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【００９０】
　ステップＳ２７で作成した新たな多角形の頂点ｐｎの集合から、Ｃｏｎｖｅｘ　Ｈｕｌ
ｌを用いて、凸包を抽出する（ステップＳ２８）。
　その後、ステップＳ２７で作成された新たな多角形と、ステップＳ２８で作成された凸
包との共有の頂点ｐ０を抽出する（ステップＳ２９）。このように抽出された共有の頂点
ｐ０自体を指の先端点として用いることができる。
　さらに、頂点ｐ０の位置に基づいて算出される他の点を指の先端点として用いてもよい
。例えば、図１５（Ａ）に示すように頂点ｐ０における外形ＯＦの内接円の中心を先端点
Ｐ０として算出することもできる。
【００９１】
　そして、図１５に示すように、頂点ｐ０に隣接する左右一対の頂点ｐ１を通る基準線分
ＰＰ１のベクトルを算出する。その後、頂点ｐ１と、隣接する頂点ｐ２とを結ぶ辺ｐｐ２

を選択し、そのベクトルを算出する。同様に、外形ＯＦを構成する頂点ｐｎを用い、辺の
ベクトルを求める処理を外形ＯＦの外周に沿って繰り返す。各辺の向きと基準線分ＰＰ１

の向きとを調べ、基準線分ＰＰ１と平行に近くなる辺ｐｐｋが指の股の位置に存在すると
判定する。そして、辺ｐｐｋの位置に基づき、指の根元点Ｐ１を算出する（ステップＳ３
０）。指の先端点Ｐ０と指の根元点Ｐ１とを直線で結ぶことで、指のスケルトンが得られ
る（ステップＳ３１）。指のスケルトンを得ることで、指の延在方向を認識することがで
きる。
　全ての指について同様の処理を行なうことで、全ての指のスケルトンを得る。これによ
り、手のポーズを認識することができる。すなわち、親指、人差し指、中指、薬指、小指
のいずれの指が広げられ、いずれの指が握られているかを認識することができる。
【００９２】
　続いて、直前に実施した数フレームの画像データと比較して、手のポーズの違いを検知
する（ステップＳ３２）。すなわち、直前の数フレームの画像データと比較することによ
り、手の動きを認識することができる。
【００９３】
　次いで、認識した手の形状を、ジェスチャデータとしてイベントサービスユニット４６
０へイベント配送する（ステップＳ３３）。
【００９４】
　次いで、アプリケーションソフトユニット４５９によりイベントに応じた振る舞いを実
施する（ステップＳ３４）。
【００９５】
　続いて、表示サービスユニット４６２により、三次元空間に描画を要求する（ステップ
Ｓ３５）。
　グラフィック演算ユニット４６３は、キャリブレーションサービスユニット４６１を用
いてキャリブレーションデータ記録ユニット４５７を参照し、表示の補正を行なう（ステ
ップＳ３６）。
　最後に、ディスプレイ演算ユニット４６４により半透過ディスプレイ２２０に表示を行
なう（ステップＳ３７）。
【００９６】
　なお、本実施の形態においては、ステップＳ３０の処理およびステップＳ３１の処理に
より指の根元点を検出したが、根元点の検出方法はこれに限定されない。例えば、まず、
頂点ｐ０の一方の側と他方の側において隣接する一対の頂点ｐ１を結ぶ基準線分ＰＰ１の
長さを算出する。次に、当該一方の側と他方の側における一対の頂点ｐ２間を結ぶ線分の
長さを算出する。同様に、当該一方の側と他方の側における一対の頂点間を結ぶ線分の長
さを、頂点ｐ０により近い位置にある頂点からより遠い位置にある頂点への順で算出して
いく。このような線分は、外形ＯＦ内で交わることなく、互いにおおよそ平行となる。当
該線分の両端の頂点が指の部分にある場合は、線分の長さは指の幅に相当するため、その
変化量は小さい。一方、線分の両端の頂点の少なくともいずれかが指の股の部分に達した
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場合は、当該長さの変化量が大きくなる。したがって、当該長さの変化量が所定量を超え
ずかつ頂点ｐ０から最も遠い線分を検知し、検知された線分上の１点を抽出することによ
って、根元点を決定することができる。
【００９７】
（掌認識）
　次いで、図１７は、掌認識の一例を示す模式図である。
【００９８】
　図１７に示すように、指認識を実施した後、画像データの外形ＯＦに内接する最大内接
円Ｃを抽出する。当該最大内接円Ｃの位置が、掌の位置として認識できる。
【００９９】
　次いで、図１８は、親指認識の一例を示す模式図である。
【０１００】
　図１８に示すように、親指は、人差し指、中指、薬指、および小指の他の４指とは異な
る特徴を有する。例えば、掌の位置を示す最大内接円Ｃの中心と各指の根元点Ｐ１とを結
ぶ直線が相互になす角度θ１，θ２，θ３，θ４のうち、親指が関与するθ１が最も大き
い傾向にある。また、各指の先端点Ｐ０と各指の根元点Ｐ１とを結んだ直線が相互になす
角度θ１１，θ１２，θ１３，θ１４のうち、親指が関与するθ１１が最も大きい傾向に
ある。このような傾向に基づき親指の判定を行なう。その結果、右手か左手か、または掌
の表か裏かを判定することができる。
【０１０１】
（腕認識）
　次いで、腕認識について説明を行なう。本実施の形態において、腕認識は、指、掌およ
び親指のいずれかを認識した後に実施する。なお、腕認識は、指、掌および親指のいずれ
かを認識する前、またはそれらの少なくともいずれかと同時に実施してもよい。
【０１０２】
　本実施の形態においては、画像データの手の形のポリゴンよりも大きな領域でポリゴン
を抽出する。例えば、長さ５ｃｍ以上１００ｃｍ以下の範囲、より好ましくは、１０ｃｍ
以上４０ｃｍ以下の範囲で、ステップＳ２１からＳ２７の処理を実施し、外形を抽出する
。
　その後、抽出した外形に外接する四角枠を選定する。本実施の形態においては、当該四
角枠は、平行四辺形または長方形からなる。
　この場合、平行四辺形または長方形は、対向する長辺を有するので、長辺の延在方向か
ら腕の延在方向を認識することができ、長辺の向きから腕の向きを判定することが出来る
。なお、ステップＳ３２の処理と同様に、直前の数フレームの画像データと比較して、腕
の動きを検知させてもよい。
【０１０３】
　なお、上記の説明においては、２次元像から指、掌、親指、腕を検出することとしてい
るが、上記に限定されず、赤外線検知ユニット４１０をさらに増設してもよく、赤外線検
知カメラ４１２のみをさらに増設し、２次元像から、３次元像を認識させてもよい。その
結果、さらに認識確度を高めることができる。
【０１０４】
（半透過ディスプレイの表示例）
　次に、図１９は、眼鏡表示装置１００の半透過ディスプレイ２２０の表示の一例を示す
模式図である。
【０１０５】
　図１９に示すように、眼鏡表示装置１００の半透過ディスプレイ２２０には、一部には
広告２２１が表示され、さらに一部には地図２２２が表示され、その他には、眼鏡表示装
置１００の半透過ディスプレイ２２０を透過して風景２２３が視認され、その他に天気予
報２２４および時刻２２５が表示される。
【０１０６】
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（操作領域４１０ｃの詳細）
　図２０から図２３は、図１２から図１４において説明した操作領域４１０ｃの他の例を
示す模式図である。
　図２０および図２１は、ユーザを上方から視認した状態を示す模式図であり、図２２お
よび図２３は、ユーザを側方から視認した状態を示す模式図である。
【０１０７】
　図２０は、ユーザは、腕ａｒｍ１、腕ａｒｍ２および手Ｈ１を伸ばし切った場合を示し
、この場合の手Ｈ１は、右肩関節ＲＰを中心に移動軌跡ＲＬ１を通過する。この場合、移
動軌跡ＲＬ１の曲率半径はｒａｄ１である。
【０１０８】
　一方、図２１は、ユーザは、腕ａｒｍ１および腕ａｒｍ２を屈曲させた場合を示し、こ
の場合の手Ｈ１は、移動軌跡ＲＬ２を通過する。
　すなわち、図２１においては、ユーザが水平方向に手Ｈ１を移動させようとしているが
、直線に近い移動軌跡ＲＬ２を通ることとなる。この場合、移動軌跡ＲＬ２の曲率半径は
ｒａｄ２である。ここで、人間工学に基づいて、当然のことながら、曲率半径ｒａｄ１は
、曲率半径ｒａｄ２よりも小さい値となる。
【０１０９】
　この場合、制御ユニット４５０は、赤外線ユニット４１０から移動軌跡ＲＬ１を検知し
た場合でも、直線移動であるとキャリブレーションする。同様に、制御ユニット４５０は
、移動軌跡ＲＬ２を検知した場合でも、直線移動であるとキャリブレーションする。
【０１１０】
　次いで、図２２は、ユーザは、腕ａｒｍ１、腕ａｒｍ２および手Ｈ１を伸ばし切った場
合を示し、この場合の手Ｈ１は、右肩関節ＲＰを中心に移動軌跡ＲＬ３を通過する。この
場合、移動軌跡ＲＬ３の曲率半径はｒａｄ３である。
【０１１１】
　一方、図２３に示すように、ユーザは、腕ａｒｍ１および腕ａｒｍ２を屈曲させた場合
を示し、この場合の手Ｈ１は、移動軌跡ＲＬ４を通過する。
　すなわち、図２３においては、ユーザが鉛直方向に手Ｈ１を移動させようとしているが
、直線に近い移動軌跡ＲＬ４を通ることとなる。この場合、移動軌跡ＲＬ４の曲率半径は
ｒａｄ４である。ここで、人間工学に基づいて、当然のことながら、曲率半径ｒａｄ３は
、曲率半径ｒａｄ４よりも小さい値となる。
【０１１２】
　この場合、制御ユニット４５０は、赤外線ユニット４１０から移動軌跡ＲＬ３を検知し
た場合でも、直線移動であるとキャリブレーションする。同様に、制御ユニット４５０は
、移動軌跡ＲＬ４を検知した場合でも、直線移動であるとキャリブレーションする。
【０１１３】
（医療用ヘッドマウントディスプレイ）
　以下、眼鏡表示装置１００を医療用ヘッドマウントディスプレイ１００として利用する
具体例について説明を行う。
　図２４は、医療用ヘッドマウントディスプレイ１００の制御ユニット４５０の動作の一
例を示すフローチャートであり、図２５は、医療用ヘッドマウントディスプレイ１００と
通信を行うセンサ９０１の一例を示す模式図である。
　また、図２６は、半透過ディスプレイ２２０の表示の一例を示す模式図である。
【０１１４】
　以下においては、医師、特に看護師等が眼鏡表示装置１００を装着している状態につい
て説明を行う。
　図２４に示すように、眼鏡表示装置１００の制御ユニット４５０は、センサ９０１と通
信接続を行う（ステップＳ７１）。
　次いで、センサ９０１は、患者の人体に取り付けられる。図２５に示すように、本実施
の形態においては、センサ９０１は、膀胱センサからなる。図２５に示すように、センサ
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９０１は、複数からなり、それぞれ異なる患者に設けられる。
　次に、制御ユニット４５０は、センサ９０１からの情報に基づいて、膀胱における尿の
量が多いか否かを判定する（ステップＳ７２）。
【０１１５】
　制御ユニット４５０は、膀胱における尿の量が少ない場合（ステップＳ７２のＮｏ）、
半透過ディスプレイ２２０に表示を行わず、ステップＳ７２において処理を待機する。
　一方、制御ユニット４５０は、膀胱における尿の量が多い場合（ステップＳ７２のＹｅ
ｓ）、半透過ディスプレイ２２０に表示を行う（ステップＳ７３）。具体的に、制御ユニ
ット４５０は、図２６に示すように、「Ａ氏　尿意レベルオーバ」表示を行う。
　図２６に示すように、半透過ディスプレイ２２０には、センサ９０１を取り付けた患者
の居場所α、最短のトイレ位置表示ＷＣ、および患者の情報が表示される。患者の情報に
は、病状と、徒歩スピードおよび歩行補助が必須か否かの情報が最低限含まれていること
が望ましい。
【０１１６】
　その結果、医師または看護師は、患者をお手洗いに連れていくタイミングを容易に認識
することができる。
　すなわち、高齢者または手足の不自由な入院患者の場合、お手洗いに向かうのが遅れて
周囲を汚してしまう場合がある。この場合、清掃の手間のみならず、高齢者または手足の
不自由な入院患者の尊厳またはプライドを失わせてしまうという問題がある。
　したがって、看護師等は、早めにお手洗いに連れていき、高齢者または手足の不自由な
入院患者の笑顔を得ることができるとともに、尊厳またはプライドを守ることができる。
【０１１７】
　次に、眼鏡表示装置１００を医療用ヘッドマウントディスプレイ１００として利用する
具体的な他の例について説明を行う。
　図２７は、医療用ヘッドマウントディスプレイ１００の制御ユニット４５０の動作の一
例を示すフローチャートであり、図２８は、体温検出センサを有する医療用ヘッドマウン
トディスプレイ１００の一例を示す模式図である。
【０１１８】
　以下においては、医師、特に看護師等が眼鏡表示装置１００を装着して診察または診療
を行う場合について説明を行う。
　図２８に示すように、眼鏡表示装置１００は、体温検出センサ９５０および記録装置９
５２をさらに有する。体温検出センサ９５０は、医療用サーモグラフィに用いられるセン
サである。
【０１１９】
　図２７に示すように、制御ユニット４５０は、手Ｈ１の動作を認識して、体温検出セン
サ９５０の動作を開始する（ステップＳ８１）。次に、制御ユニット４５０は、体温検出
センサ９５０から得た情報を透過ディスプレイ２２０に表示させる（ステップＳ８２）。
　特に、サーモグラフィ検査と同等の結果を得ることができるので、血行障害、代謝異常
、慢性疼痛、自律神経障害、炎症、腫瘍、体温異常等を点検することができる。
【０１２０】
　その結果、医師または看護師は、容易に患者の症状を見抜くことができる。特に、イン
フルエンザ等の症状が予見される場合には、インフルエンザのチェックを早急に行うこと
ができる。
【０１２１】
　次に、制御ユニット４５０は、手Ｈ１の動作を認識して、記録装置９５２に記録されて
いた電子カルテを表示させる（ステップＳ８３）。医師または看護師等は、手Ｈ１を動か
して、電子カルテに文字を入力し、記録装置９５２に記録する（ステップＳ８４）。
　その結果、医師又は看護師は、患者の顔を見ながら確認を行うことができる。
【０１２２】
　以上のように、医療用ヘッドマウントディスプレイ１００を装着した医師または看護師
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は、患者の状態をいち早く認識することができる。特に、膀胱センサ９０１により尿の量
を検出し、半透過ディスプレイ２２０に表示することができるので、容易に認識すること
ができる。
【０１２３】
　また、半透過ディスプレイ２２０に、体温を検出することができるので、直接患者に触
れることなく、体温等を認識することができる。その結果、予め患者の情報を得ることが
できるので、措置の手筈をより早く対応することができる。さらに、電子カルテを手Ｈ１
の動作に応じて半透過ディスプレイ２２０に表示させるとともに、手Ｈ１を動かすことで
半透過ディスプレイ２２０の電子カルテに、入力することができる。
【０１２４】
　なお、本発明にかかる医療用ヘッドマウントディスプレイ１００は、医療法施行令及び
医療施行規則で定められる下記の科で利用することができる。
イ 内科
ロ 外科
ハ 内科又は外科と次に定める事項とを厚生労働省令で定めるところにより組み合わせた
名称（医学的知見及び社会通念に照らし不合理な組み合わせとなるものとして厚生労働省
令で定めるものを除く。）
（１） 頭頸部、胸部、腹部、呼吸器、消化器、循環器、気管食道、肛門、血管、心臓血
管、腎臓、脳神経、神経、血液、乳腺、内分泌若しくは代謝又は頭部、頸部、気管、気管
支、肺、食道、胃腸、十二指腸、小腸、大腸、肝臓、胆のう、膵臓、心臓、脳又は脂質代
謝
（２） 男性、女性、小児若しくは老人又は産期、新生児、児童、思春期、老年若しくは
高齢者
（３） 整形、形成、美容、心療、薬物療法、透析、移植、光学医療、生殖医療若しくは
疼痛緩和又は漢方、化学療法、人工透析、臓器移植、骨髄移植、内視鏡、不妊治療、緩和
ケア又はペインクリニツク
（４） 感染症、腫瘍、糖尿病若しくはアレルギー疾患又は性感染症若しくはがん
ニ イからハまでに掲げる診療科名のほか、次に掲げるもの
（１） 精神科、アレルギー科、リウマチ科、小児科、皮膚科、泌尿器科、産婦人科、眼
科、耳鼻いんこう科、リハビリテーション科、放射線科、病理診断科、臨床検査科又は救
急科
（２） （１）に掲げる診療科名とハ（１）から（４）までに定める事項とを厚生労働省
令で定めるところにより組み合わせた名称（医学的知見及び社会通念に照らし不合理な組
み合わせとなるものとして厚生労働省令で定めるものを除く。）
　上記の内容について利用することができる。
【０１２５】
　本発明においては、半透過ディスプレイ２２０が「表示装置」に相当し、赤外線検知ユ
ニット４１０が「深度センサ」に相当し、カメラユニット３０３が「撮像装置」に相当し
、センサ９０１が「センサ」に相当し、手Ｈ１、手術用手袋を装着した手Ｈ１、腕ａｒｍ
２が「手」に相当し、制御ユニット４５０が「制御部」に相当し、電子カルテが「電子カ
ルテ」に相当し、記録装置９５２が「記録装置」に相当し、体温検出センサ９５０が「体
温検出センサ」に相当し、眼鏡表示装置１００および医療用ヘッドマウントディスプレイ
１００が「医療用ヘッドマウントディスプレイ」に相当する。
【０１２６】
　本発明の好ましい一実施の形態は上記の通りであるが、本発明はそれだけに制限されな
い。本発明の精神と範囲から逸脱することのない様々な実施形態が他になされることは理
解されよう。さらに、本実施形態において、本発明の構成による作用および効果を述べて
いるが、これら作用および効果は、一例であり、本発明を限定するものではない。
【符号の説明】
【０１２７】



(20) JP 2017-189498 A 2017.10.19

10

20

　１００　眼鏡表示装置、医療用ヘッドマウントディスプレイ
　２２０　半透過ディスプレイ
　２２０３Ｄ　仮想イメージ表示領域（共有領域）
　３００　通信システム
　３０３　カメラユニット
　４１０　赤外線検知ユニット
　４１０ｃ　操作領域
　４２０　ジャイロセンサユニット
　４３０　加速度検知ユニット
　４１０３Ｄ　三次元空間検知領域
　４５０　制御ユニット
　４５４　解剖学的認識ユニット
　４５６　ジェスチャ識別ユニット
　４６０　イベントサービスユニット
　４６１　キャリブレーションサービスユニット
　９０１　センサ
　９５０　体温検出センサ
　９５２　記録装置
　Ｈ１　手、手術用手袋を装着した手、
　ＲＰ　右肩関節
　ＬＰ　左肩関節
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摘要(译)
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信系统， 300，控制单元450，用于根据红外检测单元410测量的手的移
动来控制半透反射显示器220的显示，并且控制单元450将从通信系统
300获得的信息传送到半并将其显示在显示器220上。 点域1

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/43757b67-4c4e-430a-8e1c-9effb24b8c93
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/060084411/publication/JP2017189498A?q=JP2017189498A

