
JP 6720263 B2 2020.7.8

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　トレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－
３Ｄボックスを獲得する方法において、
　（ａ）学習装置が、前記２Ｄバウンディングボックスによって囲まれた客体を含む前記
トレーニングイメージを獲得するか獲得するように支援する段階；
　（ｂ）前記学習装置が、（ｉ）各々のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向パターンに対
応する確率情報を参照して前記客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類するか分
類するように支援し、（ｉｉ）回帰分析を利用して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボ
ックス頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得するように支援する段階；及び
　（ｃ）前記学習装置が、（ｉ）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ
座標と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応されるＧＴ（Ｇｒｏｕｎｄ　Ｔ
ｒｕｔｈ）の２Ｄ座標との間の差及び（ｉｉ）分類された前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－
３Ｄ方向と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応されるＧＴとの間の差のうち少
なくとも一つを参照して決定されるロス情報をバックプロパゲーションして自身のパラメ
ータを調整するか調整するように支援する段階；
　を含み、
　前記（ｂ）段階で、
　前記学習装置は回帰分析を利用して前記２Ｄバウンディングボックス頂点からの各変位
を計算する過程を遂行するか遂行するように支援し、
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　前記（ｂ）段階のうち（ｉｉ）の過程で、
　前記学習装置は、
　（ｂ－１）（ｉ）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第１面に対応される第
１ターゲット２Ｄボックスの中心である第１ベクタの終点を定めるための前記２Ｄバウン
ディングボックスの中心から前記第１ベクタと（ｉｉ）前記客体の前記スード（ｐｓｅｕ
ｄｏ）－３Ｄ方向を参照して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの前記第１面と
対蹠される第２面に対応される第２ターゲット２Ｄボックスの中心である第２ベクタの終
点を定めるための前記２Ｄバウンディングボックスの中心からの前記第２ベクタ及び（ｂ
－２）（ｉ）前記第１ターゲット２Ｄボックス幅に対する前記２Ｄバウンディングボック
ス幅の比率、（ｉｉ）前記第２ターゲット２Ｄボックス幅に対する前記２Ｄバウンディン
グボックス幅の比率、（ｉｉｉ）前記第１ターゲット２Ｄボックス高さに対する前記２Ｄ
バウンディングボックス高さの比率、及び（ｉｖ）前記第２ターゲット２Ｄボックス高さ
に対する前記２Ｄバウンディングボックス高さの比率と（ｂ－３）前記変位と前記比率を
参照して前記第１ターゲット２Ｄボックスの頂点であるＰ５、Ｐ６、Ｐ７、Ｐ８の座標と
前記第２ターゲット２Ｄボックスの頂点であるＰ１、Ｐ２、Ｐ３、Ｐ４の座標を計算する
か計算するように支援するが、
　前記Ｐ８は前記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ１は前記Ｐ８の対角
線に位置した前記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ４及び前記Ｐ５は前
記２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントに接しないことを特徴とする方法。
【請求項２】
　前記（ｂ）段階のうち（ｉｉ）の過程で、
　前記学習装置は前記２Ｄバウンディングボックスの頂点Ｖ１とその対角線に位置した頂
点Ｖ２を前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの二つの頂点Ｐ１とＰ８に決定する
か決定するように支援し、前記客体の前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照して
前記２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントに接しない二つの頂点Ｐ４とＰ５の
前記変位を計算するが、前記変位は前記２Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグメ
ントと平行をなすことを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記（ｂ）段階のうち（ｉ）の過程で、
　スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の前記パターンはデータベースに保存され、前記確
率の予測に使用されることを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記学習装置は、
　ＣＮＮ（ｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌ　ｎｅｕｒａｌ　ｎｅｔｗｏｒｋ）を含むが、
　（ｉ）前記トレーニングイメージを獲得して操作して少なくとも一つのコンボリューシ
ョンレイヤを利用して少なくとも一つの特徴マップを作り、（ｉｉ）前記特徴マップ上の
前記２Ｄバウンディングボックスに対応される領域を定め、少なくとも一つのプーリング
レイヤを利用して前記領域から特徴ベクタを抽出し、（ｉｉｉ）第１ＦＣ（ｆｕｌｌｙ　
ｃｏｎｎｅｃｔｅｄ）レイヤを利用して前記入力された特徴ベクタから前記客体のスード
（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を定め、（ｉｖ）第２ＦＣ（ｆｕｌｌｙ　ｃｏｎｎｅｃｔｅ
ｄ）レイヤを利用して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの頂点に対する前記２
Ｄ座標を定めて前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの頂点の２Ｄ座標を獲得する
か獲得を支援することを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項５】
　テストイメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得する方
法において、
　（ａ）テスト装置は、（ｉ）学習装置がトレーニング用２Ｄバウンディングボックスに
囲まれたトレーニング用客体を含んだトレーニングイメージを獲得するか獲得するように
支援し、（ｉｉ）（ｉｉ－１）スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各パターンに対応す
る確率情報を参照して前記トレーニング用客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分
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類し、（ｉｉ－２）回帰分析を利用してトレーニング用前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３
Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得するように支援し、（ｉｉｉ）（ｉｉｉ－１
）前記獲得したトレーニング用前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座
標とトレーニング用前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応されるＧＴの２Ｄ
座標との間の差と（ｉｉｉ－２）分類された前記トレーニング用スード（ｐｓｅｕｄｏ）
－３Ｄ方向と前記トレーニング用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応されるＧＴと
の間の差のうち少なくとも一つを参照して決定されるロス情報をバックプロパゲーション
して自身のパラメータを調整するか調整するように支援した状態で、テスト用２Ｄバウン
ディングボックスに囲まれたテスト用客体を含む前記テストイメージを獲得するか獲得す
るように支援する段階；及び
　（ｂ）前記テスト装置が、（ｉ）スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各パターンに対
応される確率情報を参照して前記テスト用客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分
類し、（ｉｉ）回帰分析を利用して前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス
頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得するように支援する段階；
　を含み、
　前記（ｂ）段階のうち（ｉｉ）の過程で、
　前記テスト装置が、
　（ｂ－１）（ｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの中心と第１ターゲット２
Ｄボックスの中心である第１点との間の変位を演算するが、前記第１ターゲット２Ｄボッ
クスは前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第１面に対応して（ｉｉ）
前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記中心と第２ターゲット２Ｄボックスの中
心である第２点との間の変位を演算するが、前記第２ターゲット２Ｄボックスは前記テス
ト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第２面に対応し、前記第２面は前記テスト
用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの前記第１面と対蹠される位置に存在し；
　（ｂ－２）（ｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの幅に対する前記第１ター
ゲット２Ｄボックスの幅、（ｉｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記幅に
対する前記第２ターゲット２Ｄボックスの幅、（ｉｉｉ）前記テスト用２Ｄバウンディン
グボックスの高さに対する前記第１ターゲット２Ｄボックスの高さ、そして（ｉｖ）前記
テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記高さに対する前記第２ターゲット２Ｄボック
スの高さ、各々の比率を演算し；
　（ｂ－３）前記各変位と前記各比率を参照し、前記第１ターゲット２Ｄボックスの頂点
をなすＰ５、Ｐ６、Ｐ７、及びＰ８の座標と、前記第２ターゲット２Ｄボックスの頂点を
なすＰ１、Ｐ２、Ｐ３、及びＰ４の座標を演算するが、前記Ｐ８は前記テスト用２Ｄバウ
ンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ１は前記テスト用２Ｄバウンディングボックス
の前記Ｐ８に対して対角線上に位置した頂点であり、前記Ｐ４及び前記Ｐ５は前記テスト
用２Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグメントと接触しないことを特徴とする方
法。
【請求項６】
　前記（ｂ）段階のうち（ｉｉ）の過程で、
　前記テスト装置が前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの頂点Ｖ１とその対角線上
の位置にある頂点Ｖ２を前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの頂点Ｐ１
とＰ８に決定し、前記テスト用客体の前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照して
前記テスト用２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントに接しない二つの頂点Ｐ４
とＰ５の変位を演算するが、前記変位は前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記
ラインセグメントと平行であることを特徴とする請求項５に記載の方法。
【請求項７】
　トレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－
３Ｄボックスを獲得する学習装置において、
　前記２Ｄバウンディングボックスによって囲まれた客体を含む前記トレーニングイメー
ジを獲得するか獲得するように支援する通信部；及び
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　（ｉ）各々のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向パターンに対応する確率情報を参照し
て前記客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類するか分類するように支援し、（
ｉｉ）回帰分析を利用して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を
獲得するか獲得するように支援するプロセス；及び（Ｉ）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－
３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応される
ＧＴ（Ｇｒｏｕｎｄ　Ｔｒｕｔｈ）の２Ｄ座標との間の差及び（ＩＩ）分類された前記ス
ード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応される
ＧＴとの間の差のうち少なくとも一つを参照して決定されるロス情報をバックプロパゲー
ションして自身のパラメータを調整するか調整するように支援するプロセスを遂行するプ
ロセッサ；
　を含むことを特徴とするトレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからス
ード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得し、
　前記（ｉｉ）のプロセスで、
　前記プロセッサは回帰分析を利用して前記２Ｄバウンディングボックス頂点からの各変
位を計算する過程を遂行するか遂行するように支援することを特徴とするトレーニングイ
メージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲
得し、
　前記（ｉｉ）のプロセスで、
　前記プロセッサは、
　（ｂ－１）（ｉ）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第１面に対応される第
１ターゲット２Ｄボックスの中心である第１ベクタの終点を定めるための前記２Ｄバウン
ディングボックスの中心から前記第１ベクタと（ｉｉ）前記客体の前記スード（ｐｓｅｕ
ｄｏ）－３Ｄ方向を参照して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの前記第１面と
対蹠される第２面に対応される第２ターゲット２Ｄボックスの中心である第２ベクタの終
点を定めるための前記２Ｄバウンディングボックスの中心からの前記第２ベクタ及び（ｂ
－２）（ｉ）前記第１ターゲット２Ｄボックス幅に対する前記２Ｄバウンディングボック
ス幅の比率、（ｉｉ）前記第２ターゲット２Ｄボックス幅に対する前記２Ｄバウンディン
グボックス幅の比率、（ｉｉｉ）前記第１ターゲット２Ｄボックス高さに対する前記２Ｄ
バウンディングボックス高さの比率、及び（ｉｖ）前記第２ターゲット２Ｄボックス高さ
に対する前記２Ｄバウンディングボックス高さの比率と（ｂ－３）前記変位と前記比率を
参照して前記第１ターゲット２Ｄボックスの頂点であるＰ５、Ｐ６、Ｐ７、Ｐ８の座標と
前記第２ターゲット２Ｄボックスの頂点であるＰ１、Ｐ２、Ｐ３、Ｐ４の座標を計算する
か計算するように支援するが、
　前記Ｐ８は前記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ１は前記Ｐ８の対角
線に位置した前記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ４及び前記Ｐ５は前
記２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントに接しないことを特徴とするトレーニ
ングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボック
スを獲得することを特徴とする学習装置。
【請求項８】
　前記（ｉｉ）のプロセスで、
　前記プロセッサは前記２Ｄバウンディングボックスの頂点Ｖ１とその対角線に位置した
頂点Ｖ２を前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの二つの頂点Ｐ１とＰ８に決定す
るか決定するように支援し、前記客体の前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照し
て前記２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントに接しない二つの頂点Ｐ４とＰ５
の前記変位を計算するが、前記変位は前記２Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグ
メントと平行をなすことを特徴とするトレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボッ
クスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得することを特徴とする請求項７に
記載の学習装置。
【請求項９】
　前記（ｉ）のプロセスで、
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　スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の前記パターンはデータベースに保存され、前記確
率の予測に使用されることを特徴とするトレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボ
ックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得することを特徴とする請求項７
に記載の学習装置。
【請求項１０】
　前記学習装置は、
　ＣＮＮ（ｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌ　ｎｅｕｒａｌ　ｎｅｔｗｏｒｋ）を含むが、
　（ｉ）前記トレーニングイメージを獲得して操作して少なくとも一つのコンボリューシ
ョンレイヤを利用して少なくとも一つの特徴マップを作り、（ｉｉ） 前記特徴マップ上
の前記２Ｄバウンディングボックスに対応される領域を定め、少なくとも一つのプーリン
グレイヤを利用して前記領域から特徴ベクタを抽出し、（ｉｉｉ）第１ＦＣ（ｆｕｌｌｙ
　ｃｏｎｎｅｃｔｅｄ）レイヤを利用して前記入力された特徴ベクタから前記客体のスー
ド（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を定め、（ｉｖ）第２ＦＣ（ｆｕｌｌｙ　ｃｏｎｎｅｃｔ
ｅｄ）レイヤを利用して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの頂点に対する前記
２Ｄ座標を定めて前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの頂点の２Ｄ座標を獲得す
るか獲得するように支援することを特徴とするトレーニングイメージ上の２Ｄバウンディ
ングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得することを特徴とする請
求項７に記載の学習装置。
【請求項１１】
　前記客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類するプロセスは、前記スード（ｐ
ｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するプロセス以前に遂行されることを
特徴とする請求項７に記載の学習装置。
【請求項１２】
　テストイメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得するテ
スト装置において、
　学習装置がトレーニング用２Ｄバウンディングボックスに囲まれたトレーニング用客体
を含んだトレーニングイメージを獲得するか獲得するように支援し、（ｉ）（ｉ－１）ス
ード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各パターンに対応する確率情報を参照して前記トレー
ニング用客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類し、（ｉ－２）回帰分析を利用
してトレーニング用前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得す
るか獲得するように支援し、（ｉｉ）（ｉｉ－１）前記獲得したトレーニング用前記スー
ド（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標とトレーニング用前記スード（ｐｓｅ
ｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応されるＧＴの２Ｄ座標との間の差と（ｉｉ－２）分類され
た前記トレーニング用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記トレーニング用スード（
ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応されるＧＴとの間の差のうち少なくとも一つを参照して
決定されるロス情報をバックプロパゲーションして自身のパラメータを調整するか調整す
るように支援した状態で、テスト用２Ｄバウンディングボックスに囲まれたテスト用客体
を含む前記テストイメージを獲得するか獲得するように支援する通信部；及び
　（Ｉ）スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各パターンに対応される確率情報を参照し
て前記テスト用客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類し、（ＩＩ）回帰分析を
利用して前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得する
か獲得するように支援するプロセスを遂行するプロセッサ；
　を含むことを特徴とするテストイメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３
Ｄボックスを獲得し、
　前記（ＩＩ）のプロセスで、
　前記プロセッサが、
　（ｂ－１）（ｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの中心と第１ターゲット２
Ｄボックスの中心である第１点との間の変位を演算するが、前記第１ターゲット２Ｄボッ
クスは前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第１面に対応して（ｉｉ）
前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記中心と第２ターゲット２Ｄボックスの中
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心である第２点との間の変位を演算するが、前記第２ターゲット２Ｄボックスは前記テス
ト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第２面に対応し、前記第２面は前記テスト
用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの前記第１面と対蹠される位置に存在し；
　（ｂ－２）（ｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの幅に対する前記第１ター
ゲット２Ｄボックスの幅、（ｉｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記幅に
対する前記第２ターゲット２Ｄボックスの幅、（ｉｉｉ）前記テスト用２Ｄバウンディン
グボックスの高さに対する前記第１ターゲット２Ｄボックスの高さ、そして（ｉｖ）前記
テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記高さに対する前記第２ターゲット２Ｄボック
スの高さ、各々の比率を演算し；
　（ｂ－３）前記各変位と前記各比率を参照し、前記第１ターゲット２Ｄボックスの頂点
をなすＰ５、Ｐ６、Ｐ７、及びＰ８の座標と、前記第２ターゲット２Ｄボックスの頂点を
なすＰ１、Ｐ２、Ｐ３、及びＰ４の座標を演算するが、前記Ｐ８は前記テスト用２Ｄバウ
ンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ１は前記テスト用２Ｄバウンディングボックス
の前記Ｐ８に対して対角線上に位置した頂点であり、前記Ｐ４及び前記Ｐ５は前記テスト
用２Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグメントと接触しないことを特徴とするテ
ストイメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得することを
特徴とするテスト装置。
【請求項１３】
　前記（ＩＩ）のプロセスで、
　前記プロセッサが前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの頂点Ｖ１とその対角線上
の位置にある頂点Ｖ２を前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの頂点Ｐ１
とＰ８に決定し、前記テスト用客体の前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照して
前記テスト用２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントに接しない二つの頂点Ｐ４
とＰ５の変位を演算するが、前記変位は前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記
ラインセグメントと平行であることを特徴とするテストイメージ上の客体を囲んだスード
（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得することを特徴とする請求項１２に記載のテスト
装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明はトレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕ
ｄｏ）－３Ｄボックスを獲得する方法及び装置に関し、より詳細には、（ａ）前記２Ｄバ
ウンディングボックスによって囲まれた客体を含む前記トレーニングイメージを獲得する
段階；（ｂ）（ｉ）各々のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向パターンに対応する確率情
報を参照して前記客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類し、（ｉｉ）回帰分析
を利用して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得する段階；
及び（ｃ）（ｉ）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標と前記スー
ド（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応されるＧＴ（Ｇｒｏｕｎｄ　Ｔｒｕｔｈ）の２
Ｄ座標との間の差及び（ｉｉ）分類された前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記
スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応されるＧＴとの間の差のうち少なくとも一つを
参照して決定されるロス情報をバックプロパゲーションして自身のパラメータを調整する
段階；を含むことを特徴とする学習方法、テスト方法及びこれを利用する学習装置、テス
ト装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　自律走行車は周辺環境を感知して人の介入なしに走行することができる自動車である。
自律走行車はレーダやレーザ、ＧＰＳ、走行記録計及びコンピュータビジョンなど周辺状
況を探知する多様な技術を利用する。
【０００３】
　自律走行と個人用ロボットなどの分野ではコンピュータビジョンを利用して２次元（２
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Ｄ）単眼イメージを通じて３次元（３Ｄ）情報を推定することは重要である。一般的に、
イメージ上の客体を囲んだ２Ｄボックスが形成され、以後前記２Ｄボックスから３Ｄモデ
ルが作られる。
【０００４】
　既存技術では前記客体を囲んだ２Ｄボックスを探すために一般的にテンプレート基盤方
式を使用した。前記２Ｄボックスを形成する既存の方法の中にはスライディングウィンド
ウ方式がある。この方法は全体イメージ上でウィンドウのようなボックスを大きさを変化
させて反復的に移動させ、前記ウィンドウのようなボックス内部にある各客体を感知する
。即ち、前記イメージ内の前記客体は大きさや尺度が異なる場合があるので、前記イメー
ジは数回スケールダウンされ、前記ウィンドウのようなボックスは再び前記イメージ上を
移動しながら大きさが各々異なる前記客体を探す。
【０００５】
　既存方法の中でまた他の一つはアンカーボックス技術である。この方法によれば、多様
なアンカーボックスが一定の位置中央にあり、多様なアンカーボックスのうち確率が最も
高いアンカーボックス、即ち、ＧＴ（ｇｒｏｕｎｄ　ｔｒｕｔｈ）客体と重畳が最も多い
領域を有するアンカーボックスが回帰分析を利用して決定される。
【０００６】
　以後、３Ｄバウンディングボックスは前記決定されたアンカーボックスから生成される
が制限が多い。第一に、前記３Ｄバウンディングボックスは６面であり、６面のうち３面
は全数調査が要求され得る。第二に、前記３Ｄバウンディングボックスの３面を決定する
のに単一テンプレートが使用される場合、前記客体の３Ｄ方向が変われば回帰分析の境界
条件が異なり得るため正確性が低くなり得る。第三に、前記３Ｄバウンディングボックス
を得るための既存の方法は多くの演算資源が要求される。例えば、３Ｄバウンディングボ
ックスを探すために直方体テンプレートやボクセルをマッチングさせるのに多くの演算時
間がかかる。
【０００７】
　ここに、本発明ではかかる重複的演算をなくし、感知正確性を改善するための新しい方
法を提案する。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　本発明は前記のようなすべての問題点を解決することを目的とする。
【０００９】
　また、本発明はスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを利用して３Ｄ客体と外接する
３Ｄバウンディングボックスを単純化することを他の目的とする。
【００１０】
　本発明はスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を利用して演算時間と
資源を減らすことをまた他の目的とする。
【課題を解決するための手段】
【００１１】
　前記のような本発明の目的を達成し、後述する本発明の特徴的な効果を実現するための
、本発明の特徴的な構成は下記のとおりである。
【００１２】
　本発明の一態様によれば、トレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスから
スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得する方法において、（ａ）学習装置が、前
記２Ｄバウンディングボックスによって囲まれた客体を含む前記トレーニングイメージを
獲得するか獲得するように支援する段階；（ｂ）前記学習装置が、（ｉ）各々のスード（
ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向パターンに対応する確率情報を参照して前記客体のスード（ｐ
ｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類するか分類するように支援し、（ｉｉ）回帰分析を利用し
て前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得するよう
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に支援する段階；及び（ｃ）前記学習装置が、（ｉ）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ
ボックス頂点の２Ｄ座標と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応されるＧＴ
（Ｇｒｏｕｎｄ　Ｔｒｕｔｈ）の２Ｄ座標との間の差及び（ｉｉ）分類された前記スード
（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応されるＧＴ
との間の差のうち少なくとも一つを参照して決定されるロス情報をバックプロパゲーショ
ンして自身のパラメータを調整するか調整するように支援する段階；を含むことを特徴と
する方法が提供される。
【００１３】
　一例として、前記（ｂ）段階で、前記学習装置は回帰分析を利用して前記２Ｄバウンデ
ィングボックス頂点からの各変位を計算する過程を遂行するか遂行するように支援するこ
とを特徴とする。
【００１４】
　一例として、前記（ｂ）段階のうち（ｉｉ）の過程で、前記学習装置は前記２Ｄバウン
ディングボックスの頂点Ｖ１とその対角線に位置した頂点Ｖ２を前記スード（ｐｓｅｕｄ
ｏ）－３Ｄボックスの二つの頂点Ｐ１とＰ８に決定するか決定するように支援し、前記客
体の前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照して前記２Ｄバウンディングボックス
のラインセグメントに接しない二つの頂点Ｐ４とＰ５の前記変位を計算するが、前記変位
は前記２Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグメントと平行をなすことを特徴とす
る。
【００１５】
　一例として、前記（ｂ）段階のうち（ｉｉ）の過程で、前記学習装置は（ｂ－１）（ｉ
）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第１面に対応される第１ターゲット２Ｄ
ボックスの中心である第１ベクタの終点を定めるための前記２Ｄバウンディングボックス
の中心から前記第１ベクタと（ｉｉ）前記客体の前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向
を参照して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの前記第１面と対蹠される第２面
に対応される第２ターゲット２Ｄボックスの中心である第２ベクタの終点を定めるための
前記２Ｄバウンディングボックスの中心からの前記第２ベクタ及び（ｂ－２）（ｉ）前記
第１ターゲット２Ｄボックス幅に対する前記２Ｄバウンディングボックス幅の比率、（ｉ
ｉ）前記第２ターゲット２Ｄボックス幅に対する前記２Ｄバウンディングボックス幅の比
率、（ｉｉｉ）前記第１ターゲット２Ｄボックス高さに対する前記２Ｄバウンディングボ
ックス高さの比率、及び（ｉｖ）前記第２ターゲット２Ｄボックス高さに対する前記２Ｄ
バウンディングボックス高さの比率と（ｂ－３）前記変位と前記比率を参照して前記第１
ターゲット２Ｄボックスの頂点であるＰ５、Ｐ６、Ｐ７、Ｐ８の座標と前記第２ターゲッ
ト２Ｄボックスの頂点であるＰ１、Ｐ２、Ｐ３、Ｐ４の座標を計算するか計算するように
支援するが、前記Ｐ８は前記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ１は前記
Ｐ８の対角線に位置した前記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ４及び前
記Ｐ５は前記２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントに接しないことを特徴とす
る。
【００１６】
　一例として、前記（ｂ）段階のうち（ｉ）の過程で、スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方
向の前記パターンはデータベースに保存され、前記確率の予測に使用されることを特徴と
する。
【００１７】
　一例として、前記学習装置は、ＣＮＮ（ｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌ　ｎｅｕｒａｌ　
ｎｅｔｗｏｒｋ）を含むが、（ｉ）前記トレーニングイメージを獲得して操作して少なく
とも一つのコンボリューションレイヤを利用して少なくとも一つの特徴マップを作り、（
ｉｉ）前記特徴マップ上の前記２Ｄバウンディングボックスに対応される領域を定め、少
なくとも一つのプーリングレイヤを利用して前記領域から特徴ベクタを抽出し、（ｉｉｉ
）第１ＦＣ（ｆｕｌｌｙ　ｃｏｎｎｅｃｔｅｄ）レイヤを利用して前記入力された特徴ベ
クタから前記客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を定め、（ｉｖ）第２ＦＣ（ｆｕ
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ｌｌｙ　ｃｏｎｎｅｃｔｅｄ）レイヤを利用して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボッ
クスの頂点に対する前記２Ｄ座標を定めて前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの
頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得を支援することを特徴とする。
【００１８】
　本発明の他の態様によれば、テストイメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄｏ）
－３Ｄボックスを獲得する方法において、（ａ）テスト装置は、（ｉ）学習装置がトレー
ニング用２Ｄバウンディングボックスに囲まれたトレーニング用客体を含んだトレーニン
グイメージを獲得するか獲得するように支援し、（ｉｉ）（ｉｉ－１）スード（ｐｓｅｕ
ｄｏ）－３Ｄ方向の各パターンに対応する確率情報を参照して前記トレーニング用客体の
スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類し、（ｉｉ－２）回帰分析を利用してトレーニ
ング用前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得する
ように支援し、（ｉｉｉ）（ｉｉｉ－１）前記獲得したトレーニング用前記スード（ｐｓ
ｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標とトレーニング用前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）
－３Ｄボックスに対応されるＧＴの２Ｄ座標との間の差と（ｉｉｉ－２）分類された前記
トレーニング用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記トレーニング用スード（ｐｓｅ
ｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応されるＧＴとの間の差のうち少なくとも一つを参照して決定さ
れるロス情報をバックプロパゲーションして自身のパラメータを調整するか調整するよう
に支援した状態で、テスト用２Ｄバウンディングボックスに囲まれたテスト用客体を含む
前記テストイメージを獲得するか獲得するように支援する段階；及び（ｂ）前記テスト装
置が、（ｉ）スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各パターンに対応される確率情報を参
照して前記テスト用客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類し、（ｉｉ）回帰分
析を利用して前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得
するか獲得するように支援する段階；を含むことを特徴とする方法が提供される。
【００１９】
　一例として、前記（ｂ）段階のうち（ｉｉ）の過程で、前記テスト装置が前記テスト用
２Ｄバウンディングボックスの頂点Ｖ１とその対角線上の位置にある頂点Ｖ２を前記テス
ト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの頂点Ｐ１とＰ８に決定し、前記テスト用客
体の前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照して前記テスト用２Ｄバウンディング
ボックスのラインセグメントに接しない二つの頂点Ｐ４とＰ５の変位を演算するが、前記
変位は前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグメントと平行であるこ
とを特徴とする。
【００２０】
　一例として、前記（ｂ）段階のうち（ｉｉ）の過程で、前記テスト装置が（ｂ－１）（
ｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの中心と第１ターゲット２Ｄボックスの中
心である第１点との間の変位を演算するが、前記第１ターゲット２Ｄボックスは前記テス
ト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第１面に対応して（ｉｉ）前記テスト用２
Ｄバウンディングボックスの前記中心と第２ターゲット２Ｄボックスの中心である第２点
との間の変位を演算するが、前記第２ターゲット２Ｄボックスは前記テスト用スード（ｐ
ｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第２面に対応し、前記第２面は前記テスト用スード（ｐｓ
ｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの前記第１面と対蹠される位置に存在し；（ｂ－２）（ｉ）前
記テスト用２Ｄバウンディングボックスの幅に対する前記第１ターゲット２Ｄボックスの
幅、（ｉｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記幅に対する前記第２ターゲ
ット２Ｄボックスの幅、（ｉｉｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの高さに対
する前記第１ターゲット２Ｄボックスの高さ、そして（ｉｖ）前記テスト用２Ｄバウンデ
ィングボックスの前記高さに対する前記第２ターゲット２Ｄボックスの高さ、各々の比率
を演算し；（ｂ－３）前記各変位と前記各比率を参照し、前記第１ターゲット２Ｄボック
スの頂点をなすＰ５、Ｐ６、Ｐ７、及びＰ８の座標と、前記第２ターゲット２Ｄボックス
の頂点をなすＰ１、Ｐ２、Ｐ３、及びＰ４の座標を演算するが、前記Ｐ８は前記テスト用
２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ１は前記テスト用２Ｄバウンディング
ボックスの前記Ｐ８に対して対角線上に位置した頂点であり、前記Ｐ４及び前記Ｐ５は前
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記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグメントと接触しないことを特徴
とする。
【００２１】
　本発明のまた他の態様によれば、トレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボック
スからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得する学習装置において、前記２Ｄバ
ウンディングボックスによって囲まれた客体を含む前記トレーニングイメージを獲得する
か獲得するように支援する通信部；及び（ｉ）各々のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向
パターンに対応する確率情報を参照して前記客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を
分類するか分類するように支援し、（ｉｉ）回帰分析を利用して前記スード（ｐｓｅｕｄ
ｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得するように支援するプロセス；及び
（Ｉ）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標と前記スード（ｐｓｅ
ｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応されるＧＴ（Ｇｒｏｕｎｄ　Ｔｒｕｔｈ）の２Ｄ座標との
間の差及び（ＩＩ）分類された前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記スード（ｐ
ｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応されるＧＴとの間の差のうち少なくとも一つを参照して決
定されるロス情報をバックプロパゲーションして自身のパラメータを調整するか調整する
ように支援するプロセスを遂行するプロセッサ；を含むことを特徴とするトレーニングイ
メージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲
得することを特徴とする学習装置が提供される。
【００２２】
　一例として、前記（ｉｉ）のプロセスで、前記プロセッサは回帰分析を利用して前記２
Ｄバウンディングボックス頂点からの各変位を計算する過程を遂行するか遂行するように
支援することを特徴とするトレーニングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからス
ード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得することを特徴とする。
【００２３】
　一例として、前記（ｉｉ）のプロセスで、前記プロセッサは前記２Ｄバウンディングボ
ックスの頂点Ｖ１とその対角線に位置した頂点Ｖ２を前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ
ボックスの二つの頂点Ｐ１とＰ８に決定するか決定するように支援し、前記客体の前記ス
ード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照して前記２Ｄバウンディングボックスのラインセ
グメントに接しない二つの頂点Ｐ４とＰ５の前記変位を計算するが、前記変位は前記２Ｄ
バウンディングボックスの前記ラインセグメントと平行をなすことを特徴とするトレーニ
ングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボック
スを獲得することを特徴とする。
【００２４】
　一例として、前記（ｉｉ）のプロセスで、前記プロセッサは（ｂ－１）（ｉ）前記スー
ド（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第１面に対応される第１ターゲット２Ｄボックスの
中心である第１ベクタの終点を定めるための前記２Ｄバウンディングボックスの中心から
前記第１ベクタと（ｉｉ）前記客体の前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照して
前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの前記第１面と対蹠される第２面に対応され
る第２ターゲット２Ｄボックスの中心である第２ベクタの終点を定めるための前記２Ｄバ
ウンディングボックスの中心からの前記第２ベクタ及び（ｂ－２）（ｉ）前記第１ターゲ
ット２Ｄボックス幅に対する前記２Ｄバウンディングボックス幅の比率、（ｉｉ）前記第
２ターゲット２Ｄボックス幅に対する前記２Ｄバウンディングボックス幅の比率、（ｉｉ
ｉ）前記第１ターゲット２Ｄボックス高さに対する前記２Ｄバウンディングボックス高さ
の比率、及び（ｉｖ）前記第２ターゲット２Ｄボックス高さに対する前記２Ｄバウンディ
ングボックス高さの比率と（ｂ－３）前記変位と前記比率を参照して前記第１ターゲット
２Ｄボックスの頂点であるＰ５、Ｐ６、Ｐ７、Ｐ８の座標と前記第２ターゲット２Ｄボッ
クスの頂点であるＰ１、Ｐ２、Ｐ３、Ｐ４の座標を計算するか計算するように支援するが
、前記Ｐ８は前記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ１は前記Ｐ８の対角
線に位置した前記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、前記Ｐ４及び前記Ｐ５は前
記２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントに接しないことを特徴とするトレーニ
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ングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボック
スを獲得することを特徴とする。
【００２５】
　一例として、前記（ｉ）のプロセスで、スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の前記パタ
ーンはデータベースに保存され、前記確率の予測に使用されることを特徴とするトレーニ
ングイメージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボック
スを獲得することを特徴とする。
【００２６】
　一例として、前記学習装置は、ＣＮＮ（ｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌ　ｎｅｕｒａｌ　
ｎｅｔｗｏｒｋ）を含むが、（ｉ）前記トレーニングイメージを獲得して操作して少なく
とも一つのコンボリューションレイヤを利用して少なくとも一つの特徴マップを作り、（
ｉｉ）前記特徴マップ上の前記２Ｄバウンディングボックスに対応される領域を定め、少
なくとも一つのプーリングレイヤを利用して前記領域から特徴ベクタを抽出し、（ｉｉｉ
）第１ＦＣ（ｆｕｌｌｙ　ｃｏｎｎｅｃｔｅｄ）レイヤを利用して前記入力された特徴ベ
クタから前記客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を定め、（ｉｖ）第２ＦＣ（ｆｕ
ｌｌｙ　ｃｏｎｎｅｃｔｅｄ）レイヤを利用して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボッ
クスの頂点に対する前記２Ｄ座標を定めて前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの
頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得するように支援することを特徴とするトレーニングイメ
ージ上の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得
することを特徴とする。
【００２７】
　一例として、前記客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類するプロセスは、前
記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するプロセス以前に遂行
されることを特徴とする。
【００２８】
　本発明のまた他の態様によれば、テストイメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄ
ｏ）－３Ｄボックスを獲得するテスト装置において、学習装置がトレーニング用２Ｄバウ
ンディングボックスに囲まれたトレーニング用客体を含んだトレーニングイメージを獲得
するか獲得するように支援し、（ｉ）（ｉ－１）スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各
パターンに対応する確率情報を参照して前記トレーニング用客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ
）－３Ｄ方向を分類し、（ｉ－２）回帰分析を利用してトレーニング用前記スード（ｐｓ
ｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得するように支援し、（ｉｉ）
（ｉｉ－１）前記獲得したトレーニング用前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂
点の２Ｄ座標とトレーニング用前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応される
ＧＴの２Ｄ座標との間の差と（ｉｉ－２）分類された前記トレーニング用スード（ｐｓｅ
ｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記トレーニング用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対応され
るＧＴとの間の差のうち少なくとも一つを参照して決定されるロス情報をバックプロパゲ
ーションして自身のパラメータを調整するか調整するように支援した状態で、テスト用２
Ｄバウンディングボックスに囲まれたテスト用客体を含む前記テストイメージを獲得する
か獲得するように支援する通信部；及び（Ｉ）スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各パ
ターンに対応される確率情報を参照して前記テスト用客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３
Ｄ方向を分類し、（ＩＩ）回帰分析を利用して前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３
Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するか獲得するように支援するプロセスを遂行するプロ
セッサ；を含むことを特徴とするテストイメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄｏ
）－３Ｄボックスを獲得することを特徴とするテスト装置が提供される。
【００２９】
　一例として、前記（ＩＩ）のプロセスで、前記プロセッサが前記テスト用２Ｄバウンデ
ィングボックスの頂点Ｖ１とその対角線上の位置にある頂点Ｖ２を前記テスト用スード（
ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの頂点Ｐ１とＰ８に決定し、前記テスト用客体の前記スー
ド（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を参照して前記テスト用２Ｄバウンディングボックスのラ
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インセグメントに接しない二つの頂点Ｐ４とＰ５の変位を演算するが、前記変位は前記テ
スト用２Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグメントと平行であることを特徴とす
るテストイメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得するこ
とを特徴とする。
【００３０】
　一例として、前記（ＩＩ）のプロセスで、前記プロセッサが（ｂ－１）（ｉ）前記テス
ト用２Ｄバウンディングボックスの中心と第１ターゲット２Ｄボックスの中心である第１
点との間の変位を演算するが、前記第１ターゲット２Ｄボックスは前記テスト用スード（
ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの第１面に対応して（ｉｉ）前記テスト用２Ｄバウンディ
ングボックスの前記中心と第２ターゲット２Ｄボックスの中心である第２点との間の変位
を演算するが、前記第２ターゲット２Ｄボックスは前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）
－３Ｄボックスの第２面に対応し、前記第２面は前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－
３Ｄボックスの前記第１面と対蹠される位置に存在し；（ｂ－２）（ｉ）前記テスト用２
Ｄバウンディングボックスの幅に対する前記第１ターゲット２Ｄボックスの幅、（ｉｉ）
前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前記幅に対する前記第２ターゲット２Ｄボッ
クスの幅、（ｉｉｉ）前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの高さに対する前記第１
ターゲット２Ｄボックスの高さ、そして（ｉｖ）前記テスト用２Ｄバウンディングボック
スの前記高さに対する前記第２ターゲット２Ｄボックスの高さ、各々の比率を演算し；（
ｂ－３）前記各変位と前記各比率を参照し、前記第１ターゲット２Ｄボックスの頂点をな
すＰ５、Ｐ６、Ｐ７、及びＰ８の座標と、前記第２ターゲット２Ｄボックスの頂点をなす
Ｐ１、Ｐ２、Ｐ３、及びＰ４の座標を演算するが、前記Ｐ８は前記テスト用２Ｄバウンデ
ィングボックスの頂点であり、前記Ｐ１は前記テスト用２Ｄバウンディングボックスの前
記Ｐ８に対して対角線上に位置した頂点であり、前記Ｐ４及び前記Ｐ５は前記テスト用２
Ｄバウンディングボックスの前記ラインセグメントと接触しないことを特徴とするテスト
イメージ上の客体を囲んだスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得することを特徴
とする。
【発明の効果】
【００３１】
　本発明によれば、次のような効果がある。
【００３２】
　本発明は３次元客体を表現する３次元モデルを簡便化することができるようになる。
【００３３】
　本発明はバウンディングボックスの頂点の座標決定に必要な演算を最小化することで演
算時間と資源の消費を減少させることができるようになる。
【００３４】
　本発明は人の介入を最小化するための、３次元ボックスの獲得を学習することができる
方法を提供することができるようになる。
【図面の簡単な説明】
【００３５】
　本発明の実施例の説明に利用されるために添付された下記図面は本発明の実施例のうち
単に一部に過ぎず、本発明が属する技術分野の通常の技術者においては発明的作業がなさ
れることなく本図面に基づいて他の図面が得られることがある。
【００３６】
【図１】図１は、本発明の一実施例によってトレーニングイメージ内の２Ｄバウンディン
グボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得するための学習装置の構成
を示す図面である。
【図２】図２は、本発明の一実施例によってトレーニングイメージからスード（ｐｓｅｕ
ｄｏ）－３Ｄボックスを獲得することができるＣＮＮ（ｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌ　ｎ
ｅｕｒａｌ　ｎｅｔｗｏｒｋ）を含んだ学習装置の構成を概略的に示した図面である。
【図３】図３は、本発明の一実施例によってトレーニングイメージ内の２Ｄバウンディン
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グボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得する学習装置の流れを簡略
に示した図面である。
【図４】図４は、本発明の一実施例によって２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐ
ｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点座標を獲得する方法を簡略に示す図面である。
【図５】図５は、本発明の一実施例によって２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐ
ｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点座標を獲得するまた他の方法を簡略に示す図面である。
【図６】図６は、本発明のまた他の一実施例によってテストイメージ内の２Ｄバウンディ
ングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得するためのテスト装置の
構成を示す図面である。
【図７】図７は、本発明の一実施例によって客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の
パターンに対応される確率予測に使用される客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の
パターンを概略的に示した図面である。
【発明を実施するための形態】
【００３７】
　後述する本発明に対する詳細な説明は、本発明が実施され得る特定の実施例を例示とし
て示す添付図面を参照する。これらの実施例は当業者が本発明を実施することができるよ
うに充分詳細に説明される。本発明の多様な実施例は相互異なるが、相互排他的である必
要はないことを理解されたい。例えば、ここに記載されている特定の形状、構造及び特性
は一実施例にかかる本発明の精神及び範囲を逸脱せずに他の実施例で具現され得る。また
、各々の開示された実施例内の個別構成要素の位置または配置は本発明の精神及び範囲を
逸脱せずに変更され得ることを理解されたい。従って、後述する詳細な説明は限定的な意
味で捉えようとするものではなく、本発明の範囲は、適切に説明されると、その請求項が
主張することと均等なすべての範囲と、併せて添付された請求項によってのみ限定される
。図面で類似する参照符号はいくつかの側面にかけて同一か類似する機能を指称する。
【００３８】
　図１は本発明によって少なくとも一つの客体を含むトレーニングイメージ内の２Ｄバウ
ンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得するための学習装
置１００の構成を示した図面である。ここに、前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボック
スと前記２Ｄバウンディングボックスは前記客体に正確に外接され得る。また、前記学習
装置１００は機能を遂行するいくつかの装置に分けられ得るが、本明細書では便宜上一つ
の装置として具現された前記学習装置１００を記述する。本発明による前記学習装置１０
０はコンボリューションレイヤ、ＲＰＮ（ｒｅｇｉｏｎ　ｐｒｏｐｏｓａｌ　ｎｅｔｗｏ
ｒｋ）及びＦＣ（ｆｕｌｌｙ　ｃｏｎｎｅｃｔｅｄ）レイヤなどの一部が含まれ得る。
【００３９】
　図１を参照すれば、前記トレーニングイメージ内の前記２Ｄバウンディングボックスか
ら前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得するための前記学習装置１００には
通信部１１０とプロセッサ１２０が含まれる。また、図１ではデータベース１３０が学習
装置１００の外部にあると示されているが、前記データベース１３０は学習装置１００に
含まれ得る。
【００４０】
　前記通信部１１０は外部装置や内部構成要素間のデータをやり取りし得る。特に、前記
通信部１１０は前記トレーニングイメージを獲得し得る。
【００４１】
　図２は２Ｄバウンディングボックス及びスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得
するための前記学習装置１００に含まれたＣＮＮの構成を示す。前記ＣＮＮ内の第１部分
２０１は前記トレーニングイメージ内の前記２Ｄバウンディングボックスを獲得するよう
に構成され、前記ＣＮＮ内の第２部分２０２は前記２Ｄバウンディングボックスから前記
スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得するために構成される。
【００４２】
　前記第１部分２０１にはコンボリューションレイヤ２１０とＲＰＮ２２０、プーリング
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レイヤ２３０及び二つのＦＣレイヤ２４０、２４５が含まれ得る。ここに、前記コンボリ
ューションレイヤ２１０は前記トレーニングイメージから少なくとも一つの特徴マップを
生成し得る。また、前記ＦＣレイヤ２４０、２４５は各々客体分類及びボックス回帰を遂
行し得る。
【００４３】
　前記第２部分２０２にはプーリングレイヤ２５０と他の二つのＦＣレイヤ２６０、２６
５が含まれ得る。ここに、前記ＦＣレイヤ２６０、２６５は各々方向分類及び変位回帰を
遂行し得る。
【００４４】
　また他の例示として、前記ＦＣレイヤ２４０、２４５は単一ＦＣレイヤとして具現され
てもよく、前記ＦＣレイヤ２６０、２６５も単一ＦＣレイヤとして具現されてもよい。前
記実線矢印は下向きの流れを示し、前記点線矢印はバックプロパゲーションの上向きの流
れを示し得る。
【００４５】
　図２を参照すれば、前記トレーニングイメージは前記コンボリューションレイヤ２１０
に入力され得て、以後前記コンボリューションレイヤ２１０から出力される前記特徴マッ
プは前記ＲＰＮ２２０に入力され得る。以後、前記トレーニングイメージ上のいくつかの
ＲＯＩ（ｒｅｇｉｏｎ　ｏｆ　ｉｎｔｅｒｅｓｔ）に対する情報は前記ＲＰＮ２２０から
出力され得る。前記ＲＯＩ情報は前記第１部分２０１内の前記プーリングレイヤ２３０と
前記第２部分２０２内の前記プーリングレイヤ２５０に入力され得る。
【００４６】
　第一に、前記プーリングレイヤ２３０はｍａｘ　ｐｏｏｌｉｎｇであり得るプーリング
を遂行し得て、前記二つのＦＣレイヤ２４０、２４５に入力され得るプーリング特徴マッ
プを出力し得る。前記ＦＣレイヤ２４０は前記客体分類に対する情報、例として前記客体
が自動車である情報を出力し得て、前記ＦＣレイヤ２４５は前記２Ｄバウンディングボッ
クスと関連して前記ボックス回帰情報、例として、前記２Ｄバウンディングボックス頂点
の座標に対する情報を出力し得る。
【００４７】
　第二に、前記ＲＰＮ２２０から前記プーリングレイヤ２５０に入るようにする前記入力
は前記ＦＣレイヤ２４０の結果を参照してフィルタリングされ得て、以後前記プーリング
レイヤ２５０に入力され得る。即ち、前記ＲＰＮ２２０から前記プーリングレイヤ２５０
に入り得る前記入力は前記ＲＯＩ情報のうち特定ＲＯＩ情報になり得る。前記特定ＲＯＩ
情報は前記ＦＣレイヤ２４０から出力されたクラス情報、例えば自動車、を参照して選択
される。
【００４８】
　前記プーリングレイヤ２５０はａｖｅｒａｇｅ　ｐｏｏｌｉｎｇを遂行し得て、その結
果は前記二つのＦＣレイヤ２６０、２６５に入力され得る。
【００４９】
　一方、前記第１部分２０１にある前記ＦＣレイヤ２４５から出力された前記ボックス回
帰情報は前記第２部分２０２内の前記ＦＣレイヤ２６５に入力され得る。
【００５０】
　ここに、前記ＦＣレイヤ２６０は前記方向分類情報、例えば前記自動車が向かっている
スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向に対する情報、を出力し得て、これは前記プーリング
レイヤ２５０の出力情報を利用して演算される。また、前記ＦＣレイヤ２６５は前記変位
回帰に対する情報、例えば前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標情
報、を出力し得て、これは前記プーリングレイヤ２５０出力情報及び前記ＦＣレイヤ２４
５から獲得した前記２Ｄバウンディングボックスに対して前記ボックス回帰情報を利用し
て演算される。前記ＦＣレイヤ２６０、２６５から出たかかる結果は前記スード（ｐｓｅ
ｕｄｏ）－３Ｄボックスを構成するのに活用され得る。
【００５１】
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　ここで、前記第１部分２０１は場合によって前記学習装置１００に含まれないこともあ
る。即ち、他の装置にある前記第１部分２０１が前記トレーニングイメージから出た前記
２Ｄバウンディングボックス情報を獲得し得る。以後、前記学習装置１００は前述した他
の装置から出た前記２Ｄバウンディングボックス情報が既に含まれたトレーニングイメー
ジ（即ち、いわゆる修正されたトレーニングイメージ）を受信し得る。
【００５２】
　この場合、前記第２部分２０２は前記プーリングレイヤ２５０前に前記プーリングレイ
ヤ２５０に入力され得る特徴マップを獲得するコンボリューションレイヤ（未図示）が含
まれ得る。また、前記ＲＰＮ２２０に入力される前記特徴マップは前記プーリングレイヤ
２５０によって活用され得るが、これは必須条件ではない。
【００５３】
　図３は本発明の一実施例によって前記トレーニングイメージ内の前記２Ｄバウンディン
グボックスから前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを獲得する前記学習装置１０
０の流れを示すフローチャートである。
【００５４】
　第１プロセスとして、前記通信部１１０はＳ３１０段階で前記修正されたトレーニング
イメージ、即ち前記２Ｄバウンディングボックスが囲んだ前記客体を含む前記トレーニン
グイメージを獲得するか獲得するように支援する。前記修正されたトレーニングイメージ
は前記客体のみならず背景がある全体イメージや前記２Ｄバウンディングボックス内の前
記客体のみを含むように切った一部イメージを含み得る。
【００５５】
　第２プロセスとして、前記プロセッサ１２０は前記修正されたトレーニングイメージに
コンボリューション演算を適用するか適用するように支援して特徴マップを獲得し、以後
前記特徴マップにプーリング演算を適用するか適用するように支援してプーリング特徴マ
ップを獲得する。以後、前記プーリング特徴マップは上で言及したように前記二つのＦＣ
レイヤ２６０、２６５に入力される。参考までに、前記第２プロセスは図３に示されてい
ない。
【００５６】
　第３プロセスとして、前記プロセッサ１２０は前記ＦＣレイヤ２６０をもってＳ３２０
段階の（Ａ）で前記データベース１３０に保存された前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ
方向の各パターンに対応される予測確率に対する情報を参照して前記客体のスード（ｐｓ
ｅｕｄｏ）－３Ｄ方向を分類する過程を遂行するようにする。図７を参照すれば、かかる
パターンは例えば自動車である前記客体の（ａ）は後面、（ｂ）は右側後面、（ｃ）は右
側面、（ｄ）は右側正面、（ｅ）は正面、（ｆ）は左側正面、（ｇ）は左側面、（ｈ）は
左側後面を示し得る。例えば、図４にある前記自動車は右側正面に対応される方向パター
ンを有するものとして分類され得る。また、前記プロセッサ１２０は前記ＦＣレイヤ２６
５をもって前記Ｓ３２０段階の（Ｂ）で回帰分析を利用して前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）
－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標に対する情報を獲得するようにする。ここで、前記回帰分
析は前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向のすべてのパターンに対して遂行される。ま
た、前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の分類は前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ
ボックス頂点の２Ｄ座標を獲得するのに先立って遂行され得る。
【００５７】
　第４プロセスとして、前記プロセッサ１２０はＳ３３０段階で（ｉ）獲得した前記スー
ド（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ
ボックスに対応されるＧＴ（ｇｒｏｕｎｄ　ｔｒｕｔｈ）の２Ｄ座標の差及び（ｉｉ）分
類された前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方
向に対応されるＧＴの方向の差のうち少なくとも一つを参照して決定されたバックプロパ
ゲーションロス情報で前記ＣＮＮのパラメータを調整するか調整するように支援する。こ
こに、前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応されるＧＴの２Ｄ座標は前記客
体に正確に外接する３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標になり得る。また、前記バックプロパゲ
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ートされた情報には（ｉ）回帰分析を利用して演算された、前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）
－３Ｄ方向の各パターンとそれに対応する２Ｄ座標との間の差及び（ｉｉ）前記スード（
ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向及び前記ＧＴの２Ｄ座標との間の差、各々を示すロスが含まれ
得る。
【００５８】
　図４は本発明の一実施例によって座標獲得方法を簡略に示す図面である。図４は前記客
体に外接する点線からなる前記２Ｄバウンディングボックスと前記回帰によって獲得され
る座標を有した頂点がある実線からなる前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスを示
す。
【００５９】
　図４を参照すれば、前記プロセッサ１２０は回帰分析を利用して前記２Ｄバウンディン
グボックス頂点から前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点までの各変位を演算
する過程を遂行するか遂行するように支援する。ここに、前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－
３Ｄボックスの頂点と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応される前記ＧＴ
の差に対する情報は前記ＣＮＮのパラメータを調整するためにバックプロパゲートされ得
る。
【００６０】
　もう少し具体的には、前記プロセッサ１２０は前記２Ｄバウンディングボックスの頂点
Ｖ１及びその対角の頂点Ｖ２を前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスの二つの頂点
Ｐ１及びＰ８に決定するか決定するように支援する。以後前記プロセッサ１２０は回帰分
析を利用してＰ１及びＰ８から（前記２Ｄバウンディングボックスの点線で表示されたラ
インセグメントと接しない）二つの頂点Ｐ４及びＰ５の変位を演算するか演算するように
支援する。ここで、前記変位は前記２Ｄバウンディングボックスのラインセグメントと平
行をなし得る。前記座標Ｐ４及びＰ５は各々Ｐ１及びＰ８からの変位から直接演算されて
もよく、残りの頂点Ｐ２、Ｐ３、Ｐ６、Ｐ７座標は前記Ｐ４及びＰ５座標から推定され得
る。
【００６１】
　図５は本発明の一実施例によってまた他の前記座標獲得方法を簡略に示す図面である。
図５は前記２Ｄバウンディングボックスの中心と、前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボ
ックスの第１面に対応される第１ターゲット２Ｄボックスの推定上の中心と、前記第１面
の対蹠点である第２面に対応される第２ターゲット２Ｄボックスの推定上の中心を示す。
【００６２】
　図５を参照すれば、前記プロセッサ１２０は前記第１ターゲット２Ｄボックスの中心で
ある第１ベクタの終点を決定するために前記２Ｄバウンディングボックス中心からの前記
第１ベクタを、前記第２ターゲット２Ｄボックスの中心である第２ベクタの終点を決定す
るために前記２Ｄバウンディングボックス中心からの前記第２ベクタを演算する過程を遂
行するか遂行するように支援する。二つのターゲット２Ｄボックスの二つの中心は前記回
帰分析によって獲得される。前記第１ターゲット２Ｄボックスの頂点はＰ５、Ｐ６、Ｐ７
、Ｐ８であり、前記第２ターゲット２Ｄボックスの頂点はＰ１、Ｐ２、Ｐ３、Ｐ４である
。また、前記プロセッサ１２０は前記第１ターゲット２Ｄボックスの幅と前記２Ｄバウン
ディングボックスの幅の比率、前記第２ターゲット２Ｄボックスの幅と前記２Ｄバウンデ
ィングボックスの幅の比率、前記第１ターゲット２Ｄボックスの高さと前記２Ｄバウンデ
ィングボックスの高さの比率、前記第２ターゲット２Ｄボックスの高さと前記２Ｄバウン
ディングボックスの高さの比率を演算する過程を遂行するか遂行するように支援する。例
えば、（ｉ）Ｐ７からＰ８まで両方向矢印で表示される前記第１ターゲット２Ｄボックス
の幅と（ｉｉ）また他のさらに長い両方向矢印で表示される前記２Ｄバウンディングボッ
クスの幅の比率が獲得される。また、かかる比率は前記回帰分析で得られ得る。併せて、
前記プロセッサ１２０は前記変位と前記比率を参照してＰ１、Ｐ２、Ｐ３、Ｐ４、Ｐ５、
Ｐ６、Ｐ７、Ｐ８の座標を演算する過程を遂行するか遂行を支援する。ここで、Ｐ１は前
記２Ｄバウンディングボックスの頂点であり、Ｐ８は前記Ｐ１の対角線に位置した前記２
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Ｄバウンディングボックスの頂点である。また、Ｐ４及びＰ５は前記２Ｄバウンディング
ボックスのラインセグメントに接しない。即ち、Ｐ１、Ｐ４、Ｐ５、Ｐ８の座標がわかれ
ば、残りの頂点の座標は自明である。ここで、前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボック
スの頂点と前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応される前記ＧＴとの間の差
に対する情報も前記ＣＮＮのパラメータを調整するためにバックプロパゲートされ得る。
【００６３】
　図６はテストイメージ内の２Ｄバウンディングボックスからスード（ｐｓｅｕｄｏ）－
３Ｄボックスを獲得するためのテスト装置を示す。
【００６４】
　図６を参照すれば、前記テスト装置６００は通信部６１０とプロセッサ６２０が含まれ
得る。前記テスト装置６００は、前記データベース１３０の場合と類似して、データベー
ス６３０を含むこともある。
【００６５】
　前記テスト装置６００はいくつかの装置に分けて各機能が遂行され得る。但し、本明細
書では便宜上単一装置として具現されるテスト装置６００を記述する。
【００６６】
　本発明による前記テスト装置６００はコンボリューションレイヤ、ＲＰＮ、ＦＣレイヤ
などの一部を含む。
【００６７】
　ここで、”トレーニング用”という形容詞句は前記学習装置１００を説明する時に使用
する概念を示すが、前記テスト装置６００の説明に使用される”テスト用”に対置される
用語として使用される。前記”トレーニング用”という形容詞句は便宜のために前記説明
では省略した。
【００６８】
　詳細には、前記学習装置１００が（ｉ）前記トレーニング用２Ｄバウンディングボック
スが囲んだ前記トレーニング用客体を含んだ前記トレーニングイメージを獲得するか獲得
するように支援し、（ｉｉ）（ｉｉ－１）前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各パ
ターンに対応される確率情報を参照して前記トレーニング用客体の前記スード（ｐｓｅｕ
ｄｏ）－３Ｄ方向を分類する過程及び（ｉｉ－２）回帰分析を利用して前記トレーニング
用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得する過程を遂行するか遂
行するように支援し、（ｉｉｉ）（ｉｉｉ－１）前記トレーニング用スード（ｐｓｅｕｄ
ｏ）－３Ｄボックス頂点の獲得された２Ｄ座標と前記トレーニング用スード（ｐｓｅｕｄ
ｏ）－３Ｄボックスに対応される前記ＧＴの２Ｄ座標との間の差及び（ｉｉｉ－２）前記
分類されたトレーニング用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向と前記トレーニング用スー
ド（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックスに対応される前記ＧＴ方向の差を参照して決定された
情報をバックプロパゲーションして前記パラメータを調整するか調整するように支援した
状態で、前記通信部６１０はテスト用２Ｄバウンディングボックスに囲まれたテスト用客
体を含んだ前記テストイメージを獲得するか獲得するように支援し得る。
【００６９】
　また、前記プロセッサ６２０は（ｉ）スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の各パターン
に対応される確率情報を参照して前記テスト用客体のスード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向
を分類する過程及び（ｉｉ）回帰分析を利用して前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－
３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標を獲得する過程を遂行するか遂行するように支援し得る。こ
こで、前記テスト用スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄボックス頂点の２Ｄ座標に対する前記
回帰分析は前記スード（ｐｓｅｕｄｏ）－３Ｄ方向の一つのパターンに対してのみ遂行さ
れ得る。
【００７０】
　残りの過程は、バックプロパゲーションによる前記パラメータの調整と同じテスト用に
は不要な部分を除いては前記内容とほぼ同一であり省略する。
【００７１】
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　一方、以上で説明された本発明にかかる実施例は多様なコンピュータ構成要素を通じて
遂行され得るプログラム命令語の形態で具現されてコンピュータで判読可能な記録媒体に
記録され得る。前記コンピュータで判読可能な記録媒体はプログラム命令語、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まれ得る。前記コンピュータで判読可
能な記録媒体に記録されるプログラム命令語は本発明のために特別に設計されて構成され
たものか、コンピュータソフトウェア分野の当業者に公知となって使用可能なものでもよ
い。コンピュータで判読可能な記録媒体の例には、ハードディスク、フロッピィディスク
及び磁気テープのような磁気媒体、ＣＤ－ＲＯＭ、ＤＶＤのような光記録媒体、フロプテ
ィカルディスク（ｆｌｏｐｔｉｃａｌ　ｄｉｓｋ）のような磁気－光媒体（ｍａｇｎｅｔ
ｏ－ｏｐｔｉｃａｌ　ｍｅｄｉａ）、及びＲＯＭ、ＲＡＭ、フラッシュメモリなどのよう
なプログラム命令語を保存して遂行するように特別に構成されたハードウェア装置が含ま
れる。プログラム命令語の例には、コンパイラによって作られるもののような機械語コー
ドだけではなく、インタプリタなどを用いてコンピュータによって実行され得る高級言語
コードも含まれる。前記ハードウェア装置は本発明にかかる処理を遂行するために一つ以
上のソフトウェアモジュールとして作動するように構成されることがあり、その逆も同様
である。
【００７２】
　以上、本発明が具体的な構成要素などのような特定の事項と限定された実施例及び図面
によって説明されたが、これは本発明のより全般的な理解を助けるために提供されたもの
であるに過ぎず、本発明が前記実施例に限定されるものではなく、本発明が属する技術分
野において通常の知識を有する者であればかかる記載から多様な修正及び変形が行なわれ
得る。
【００７３】
　従って、本発明の思想は前記説明された実施例に極限されて定められてはならず、後述
する特許請求の範囲だけではなく、本特許請求の範囲と均等または等価的に変形されたす
べてのものは本発明の思想の範疇に属するといえる。
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