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【手続補正書】
【提出日】令和3年9月7日(2021.9.7)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両データ処理システムであって、
　車両に搭載状態において配置され、運転イベントデータを検出及びキャプチャするべく
動作可能である、センサのグループと、
　前記センサのグループに結合され、前記センサのグループから、前記運転イベントデー
タを示す１つ又は複数のデータストリームを受け取るべく動作可能である、コントローラ
と、
　を有し、
　前記コントローラは、
　前記１つ又は複数のデータストリームを分析し、
　前記１つ又は複数のデータストリームに基づいて車両の現時点の動作状態を判定し、
　前記車両の現時点の動作状態が前記１つ又は複数のデータストリームの優先される処理
をトリガしているかどうかを判定し、
　前記優先される処理がトリガされている、という判定の際に、前記優先される処理を適
用するべく、更に動作可能であり、
　前記優先される処理を適用することは、現在の基準点における第１運転イベントに対応
する第１のデータストリームを、現在の基準点における第２運転イベントに対応する第２
のデータストリームよりも前に処理することを含み、前記優先される処理が、それぞれの
結果を得るために前記第１のデータストリームおよび前記第２のデータストリームを処理
するそれぞれの時間に基づいている、
　車両データ処理システム。
【請求項２】
　前記現時点の動作状態は、衝突の回避、運動する物体の追跡、又はこれらの両方を示す
、請求項１に記載の車両データ処理システム。
【請求項３】
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　前記現時点の動作状態は、車両の速度、車両の場所、運転環境、又はこれらの組合せを
示す、請求項１に記載の車両データ処理システム。
【請求項４】
　前記現時点の動作状態は、自律型車両の動作の次のシーケンスを示す、請求項１に記載
の車両データ処理システム。
【請求項５】
　前記コントローラは、
　前記車両の現時点の動作状態に基づいて前記第１運転イベントと前記第２運転イベント
の間の優先順位を判定するべく、
　更に動作可能である、請求項１に記載の車両データ処理システム。
【請求項６】
　前記コントローラは、
　前記車両の現時点の動作状態が変化するのに伴って、前記第１運転イベントと前記第２
運転イベントの間の前記優先順位を調節するべく、
　更に動作可能である、請求項５に記載の車両データ処理システム。
【請求項７】
　前記コントローラは、
　演算リソースが利用可能である際に、優先順位が引き下げられた運転イベントの前記１
つ又は複数のデータストリームを処理するべく、
　更に動作可能である、請求項６に記載の車両データ処理システム。
【請求項８】
　前記優先される処理は、前記第１のデータストリームおよび前記第２のデータストリー
ムの非搭載状態での送信から、前記第１のデータストリームおよび前記第２のデータスト
リームの非搭載状態での送信に応答してそれぞれの結果を受信するまでのそれぞれの応答
時間にさらに基づいている、請求項１に記載の車両データ処理システム。
【請求項９】
　車両データ処理システムであって、
　車両の運転イベントに関係する１つ又は複数のデータポイントを収集する複数のセンサ
と、
　前記複数のセンサに結合され、前記１つ又は複数のデータポイントを受け取るべく動作
可能である、プロセッサであって、前記１つ又は複数のデータポイントに基づいて前記車
両の現時点のアクションを判定するべく更に動作可能であるプロセッサと、
　前記プロセッサに結合され、状態マネージャプログラムと、現在の基準点の前のセンサ
データの組を保存するためのセンサデータキューと、を保存する、メモリと、
　を有し、
　前記プロセッサによる実行の際に、前記状態マネージャプログラムは、前記プロセッサ
が、前記車両の現時点のアクションに基づいて、前記現在の基準点において前記複数のセ
ンサによって収集されている現在のセンサデータと、前記センサデータキュー内において
キューイングされている前記センサデータの組と、を優先順位付け及び処理するようにし
ており、
　前記優先順位付けおよび処理は、前記車両の現在の行動に基づいて、前記センサデータ
キューにキューイングされているセンサデータの組よりも前に、前記現在の基準点におい
て前記複数のセンサによって収集されている現在のセンサデータを優先して処理すること
を含み、
　前記優先順位付けおよび処理は、第１のデータストリームおよび第２のデータストリー
ムを処理してそれぞれの結果を得るためのそれぞれの時間に基づいている、
　車両データ処理システム。
【請求項１０】
　前記プロセッサは、前記車両の現時点のアクションが変化するのに伴って、前記現在の
センサデータ及び前記センサデータの組を再優先順位付けするべく、更に動作可能である



(3) JP 2020-125098 A5 2021.10.21

、請求項９に記載の車両データ処理システム。
【請求項１１】
　前記プロセッサは、前記車両の現時点のアクションが静止型のアクションに変化した際
に、より低い優先順位によってキューイングされている前記センサデータの組を処理する
べく、更に動作可能である、請求項１０に記載の車両データ処理システム。
【請求項１２】
　前記プロセッサは、演算リソースが利用可能である際に、より低い優先順位によってキ
ューイングされている前記センサデータの組を処理するべく、更に動作可能である、請求
項１０に記載の車両データ処理システム。
【請求項１３】
　前記プロセッサは、前記車両の現時点のアクションによって必要とされている前記１つ
又は複数のデータポイントの処理を優先順位付けするべく、更に動作可能である、請求項
９に記載の車両データ処理システム。
【請求項１４】
　前記プロセッサは、前記車両の現時点のアクションに基づいて、前記現在のセンサデー
タ及び前記センサデータキュー内に保存されている前記センサデータの組の１つ又は複数
のものの優先順位を引き下げるべく、更に動作可能である、請求項９に記載の車両データ
処理システム。
【請求項１５】
　前記優先順位付け及び処理は、前記第１のデータストリームおよび前記第２のデータス
トリームの非搭載状態での送信から、前記第１のデータストリームおよび前記第２のデー
タストリームの非搭載状態での送信に応答してそれぞれの結果を受信するまでのそれぞれ
の応答時間にさらに基づいている、請求項９に記載の車両データ処理システム。
【請求項１６】
　車両データ処理方法であって、
　車両の運転イベントに関係する１つ又は複数のデータポイントを複数のセンサによって
収集することと、
　現在の基準点の前に収集されたセンサデータの組をセンサデータキュー内において保存
することと、
　前記複数のセンサから、１つ又は複数のデータポイントをプロセッサにおいて受け取る
ことと、
　前記１つ又は複数のデータポイントに基づいて前記車両の現時点のアクションを判定す
ることと、
　前記車両の現時点のアクションに基づいて、前記現在の基準点において前記複数のセン
サによって収集されている現在のセンサデータと、前記センサデータキュー内においてキ
ューイングされている前記センサデータの組と、を前記プロセッサにより、優先順位付け
及び処理することと、
　を有し、
　前記優先順位付けおよび処理は、前記車両の現在の行動に基づいて、前記センサデータ
キューにキューイングされているセンサデータの組よりも前に、前記現在の基準点におい
て前記複数のセンサによって収集されている現在のセンサデータを優先して処理すること
を含み、
　前記優先順位付けおよび処理は、第１のデータストリームおよび第２のデータストリー
ムを処理してそれぞれの結果を得るためのそれぞれの時間に基づいている、
　車両データ処理方法。
【請求項１７】
　前記車両の現時点のアクションが変化するのに伴って、前記現在のセンサデータ及び前
記センサデータの組を再優先順位付けすることと、
　前記現在のセンサデータおよび前記センサデータの組の更なる優先順位付けおよび処理
することであって、前記更なる優先順位付けおよび処理が、前記センサデータキューにキ
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ューイングされている前記センサデータの組を処理するための異なる時間量と比較して、
前記現在のセンサデータを処理するための時間量に基づいている、更なる優先順位付けお
よび処理することと、
　を更に有する、請求項１６に記載の車両データ処理方法。
【請求項１８】
　前記車両の現時点のアクションが静止型のアクションに変化した際に、
　より低い優先順位によってキューイングされている前記センサデータの組を処理するこ
とを更に有する、請求項１６に記載の車両データ処理方法。
【請求項１９】
　演算リソースが利用可能である際に、より低い優先順位によってキューイングされてい
る前記センサデータの組を処理する、請求項１７に記載の車両データ処理方法。
【請求項２０】
　前記車両の現時点のアクションによって必要とされている前記１つ又は複数のデータポ
イントの処理を優先順位付けすることを更に有する、請求項１６に記載の車両データ処理
方法。
【請求項２１】
　前記車両の現時点のアクションに基づいて前記現在のセンサデータ及び前記センサデー
タキュー内において保存されている前記センサデータの組の１つ又は複数のものの優先順
位を引き下げることを更に有する、請求項１６に記載の車両データ処理方法。
【請求項２２】
　前記１つ又は複数のデータポイントの第１の組に基づいて前記車両の第１運転イベント
を判定することと、
　前記１つ又は複数のデータポイントの第２の組に基づいて前記車両の第２運転イベント
を判定することと、
　前記車両の現時点の動作状態に基づいて前記第１運転イベントと前記第２運転イベント
の間の優先順位を判定することと、
　を更に有する、請求項１６に記載の車両データ処理方法。
【請求項２３】
　前記優先順位付けおよび処理は、前記第１のデータストリームおよび前記第２のデータ
ストリームの非搭載状態での送信から、前記第１のデータストリームおよび前記第２のデ
ータストリームの非搭載状態での送信に応答してそれぞれの結果を受信するまでのそれぞ
れの応答時間にさらに基づいている、請求項１６に記載の車両データ処理方法。
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