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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第２部門第３区分
【発行日】令和2年8月27日(2020.8.27)

【公表番号】特表2019-514707(P2019-514707A)
【公表日】令和1年6月6日(2019.6.6)
【年通号数】公開・登録公報2019-021
【出願番号】特願2018-555622(P2018-555622)
【国際特許分類】
   Ｂ２５Ｊ   9/16     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｂ２５Ｊ    9/16     　　　　

【誤訳訂正書】
【提出日】令和2年7月14日(2020.7.14)
【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】特許請求の範囲
【訂正対象項目名】全文
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
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【請求項２】
　前記状態空間ＺＰＲ，ｒ，ｐｅｒｍｉｔｔｅｄ、Ｚｄａｔａ，ｐｅｒｍｉｔｔｅｄは、
前記ロボットＲＯＢＯ（２０１）により前記現制御プログラムＳＰ（ｔ）を用いて実行さ
れようとしているタスク／アクションに応じて定義される、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記制御プログラムＳＰ（ｔ）は、自己の構造を認識し、これを修正可能である、請求
項１または２に記載の方法。
【請求項４】
　前記データネットワーク状態Ｚｄａｔａは、
　・前記データネットワークＤＮ（２０６）における、ロボットＲＯＢＯ（２０１）と、
第１センサＳ１ｉ（２０２）と、中央制御装置ＺＳＥ（２０３）と、ユーザインターフェ
ースＮＳｐ（２０４）と、処理部ＰＥｒ（２０５）とを含む、前記構成要素の物理的利用
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可能性と、
　・前記構成要素（２０１～２０６）の現在の通信状態と、
　・前記構成要素（２０１～２０６）間のデータおよび信号ランタイムと、
　・前記構成要素（２０１～２０６）間のデータ交換の時系列的および因果的制限とを含
むパラメータの一以上を考慮する、請求項１～３のいずれかに記載の方法。
【請求項５】
　前記プロセッサ状態ＺＰＥ，ｒは、
　・前記処理部で現在実行されているサービスまたはアルゴリズムと、
　・前記処理部で現在実行されている前記サービスまたはアルゴリズムの現在のパフォー
マンスと、
　・前記処理部の有効プロセッサ能力と、
　・前記処理部の現在の負荷と、
　・前記処理部の有効作業メモリと、
　・前記各処理部の制御バスの状態と、
　・前記処理部のサイクルと、を含むパラメータの一以上を考慮する、請求項１～４のい
ずれかに記載の方法。
【請求項６】
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