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【手続補正書】
【提出日】平成29年5月11日(2017.5.11)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４５】
　第８の発明は、第７の発明であって、予測確率分布データＳｔ｜ｔ－１とし、予測確率
分布データＳｔ｜ｔ－１に従って取得されたパーティクルであって、物体に対する追跡処
理を行うために用意されたＮ１個（Ｎ１：自然数）のパーティクルのｊ番目のパーティク
ルについて、尤度取得部により取得された、当該ｊ番目のパーティクルの第１尤度につい
ての内部変数をｗｐ（ｊ）とすると、
　事後確率分布推定部は、

【数３】

により内部変数ｗｐ（ｊ）の積算値ｓｕｍを取得する。そして、事後確率分布推定部は、
以下の処理を行う。
（１）積算値ｓｕｍが所定の閾値Ｔｈ１よりも小さい場合、事後確率分布推定部は、物体
に対する追跡処理を停止させる。
（２）積算値ｓｕｍが所定の閾値Ｔｈ１以上である場合、事後確率分布推定部は、物体に
対する追跡処理を継続させる。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００７５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００７５】
　本発明によれば、追跡対象の物体について、複数の観測データを取得し、取得した複数
の観測データのそれぞれから導出された複数の尤度を用いて、物体の内部状態を推定する
ことにより、より正確かつロバストに、物体の検出処理や追跡処理を行うことができる状
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態推定装置、プログラム、および、集積回路を実現することができる。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１２０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１２０】
　また、サンプル集合（パーティクルの集合）Ｓｔ｜ｔのｉ番目のサンプル（パーティク
ル）ｓｔ｜ｔ

（ｉ）は、ｉ番目のサンプル（パーティクル）の画像上の座標位置（Ｘｔ
（

ｉ），Ｙｔ
（ｉ））と、当該座標位置を中心とする幅Ｗｔ、高さＨｔの矩形状の画像領域

を決定するための幅Ｗｔ、高さＨｔと、第１尤度ｗｐｔ
（ｉ）と、第２尤度ｗｎｔ

（ｉ）

とを内部変数とするベクトルデータであるものとする。つまり、サンプル（パーティクル
）ｓｔ｜ｔ

（ｉ）は、
　　ｓｔ｜ｔ

（ｉ）＝（Ｘｔ
（ｉ），Ｙｔ

（ｉ），Ｗｔ
（ｉ），Ｈｔ

（ｉ），ｗｎｔ
（ｉ

），ｗｐｔ
（ｉ））

であるものとする。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１６５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１６５】
　（１）第１尤度値ｗｐと第２尤度値ｗｎとの比による承継
　　ｗｎｔ｜ｔ

（ｉ）＝ｗｐｔ｜ｔ
（ｉ）×ｗｎ／ｗｐ

　　　　　　　　＝（１／Ｍ１）×ｗｎ／ｗｐ
　例えば、図７の予測確率分布データＳｔ｜ｔ－１に従って取得されたｉ４番目のパーテ
ィクルから第１尤度ｗｐ（ｉ４）＝０．９５、第２尤度ｗｎ（ｉ４）＝０．６が取得され
るので、予測確率分布データＳｔ｜ｔ－１に従って取得されたｉ４番目のパーティクルの
位置において、比例配分により、復元されるパーティクル、すなわち、事後確率分布デー
タＳｔ｜ｔに従って取得されたｉ２～ｉ５番目のパーティクルの内部変数ｗｎｔ｜ｔ

（ｉ

）は、上記数式により、
　　ｗｎｔ｜ｔ

（ｉ）＝ｗｐｔ｜ｔ
（ｉ）×ｗｎ／ｗｐ

　　　　　　　　＝（１／Ｍ１）×０．６／０．９５
と設定される。なお、上式のｉは、ｉ２～ｉ５のいずれかである。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１６６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１６６】
　上式において、ｗｐ＝０となる場合、「０」で除算されることになるため、これを防ぐ
ために、第１尤度ｗｐが所定の値ｔｈよりも小さい場合、所定の値ｔｈでクリップ処理を
行うようにしてもよい。例えば、第１尤度ｗｐが所定の値０．００１よりも小さい場合、
第１尤度ｗｐを０．００１としてもよい。これにより、「０」で除算されることを防止す
ることができる。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１６７
【補正方法】変更
【補正の内容】
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【０１６７】
　（２）第１尤度値ｗｐと第２尤度値ｗｎとの差による承継
　　ｗｎｔ｜ｔ

（ｉ）＝ｗｐｔ｜ｔ
（ｉ）－（ｗｐ－ｗｎ）

　　　　　　　　＝（１／Ｍ１）－（ｗｐ－ｗｎ）
　例えば、図７の予測確率分布データＳｔ｜ｔ－１に従って取得されたｉ４番目のパーテ
ィクルから第１尤度ｗｐ（ｉ４）＝０．９５、第２尤度ｗｎ（ｉ４）＝０．６が取得され
るので、予測確率分布データＳｔ｜ｔ－１に従って取得されたｉ４番目のパーティクルの
位置において、比例配分により、復元されるパーティクル、すなわち、事後確率分布デー
タＳｔ｜ｔに従って取得されたｉ２～ｉ５番目のパーティクルの内部変数ｗｎｔ｜ｔ

（ｉ

）は、上記数式により、
　　ｗｎｔ｜ｔ

（ｉ）＝ｗｐｔ｜ｔ
（ｉ）－（ｗｐ－ｗｎ）

　　　　　　　　＝（１／Ｍ１）－（０．９５－０．６）
と設定される。なお、上式のｉは、ｉ２～ｉ５のいずれかである。
【手続補正７】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】請求項８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【請求項８】
　前記予測確率分布データＳｔ｜ｔ－１とし、前記予測確率分布データＳｔ｜ｔ－１に従
って取得されたパーティクルであって、前記物体に対する追跡処理を行うために用意され
たＮ１個（Ｎ１：自然数）のパーティクルのｊ番目のパーティクルについて、前記尤度取
得部により取得された、当該ｊ番目のパーティクルの前記第１尤度についての内部変数を
ｗｐ（ｊ）とすると、
　前記事後確率分布推定部は、

により前記内部変数ｗｐ（ｊ）の積算値ｓｕｍを取得し、
（１）前記積算値ｓｕｍが所定の閾値Ｔｈ１よりも小さい場合、前記物体に対する追跡処
理を停止させ、
（２）前記積算値ｓｕｍが所定の閾値Ｔｈ１以上である場合、前記物体に対する追跡処理
を継続させる、
　請求項７に記載の状態推定装置。
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