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【手続補正書】
【提出日】平成29年10月18日(2017.10.18)
【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】
　高次Ａｍｂｉｓｏｎｉｃｓ（ＨＯＡ）符号化の方法であって、
　オーディオ入力信号を受け取るステップと、
　音源の方向値と前記オーディオ入力信号のＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓ次数とに基づき、少な
くとも球面調和関数のケットベクトルとエンコーダモードマトリックスとを決定するステ
ップと、
　前記エンコーダモードマトリックスの特異値分解に基づき、特異値と関連するエンコー
ダモードマトリックスのランクとを含むエンコーダ対角マトリックスと２つのエンコーダ
ユニタリマトリックスとを決定するステップと、
　前記オーディオ入力信号と、前記エンコーダ対角マトリックスの特異値と、前記エンコ
ーダモードマトリックスのランクとに基づいて閾値を決定するステップと、
　前記特異値の少なくとも１つの前記閾値との比較に基づいて、最終的なエンコーダモー
ドマトリックスのランクを決定するステップと
を含む方法。
【請求項２】
　前記球面調和関数のケットベクトルと前記エンコーダモードマトリックスとは、線形演
算を含むパニング関数と、前記オーディオ入力信号中の原位置の、ラウドスピーカ出力信
号のケットベクトル中のラウドスピーカの位置へのマッピングとに基づく、請求項１に記
載の方法。
【請求項３】
　高次Ａｍｂｉｓｏｎｉｃｓ（ＨＯＡ）符号化する装置であって、
　オーディオ入力信号を受け取るレシーバと、
　音源の方向値と前記オーディオ入力信号のＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓ次数とに基づき、少な
くとも球面調和関数のケットベクトルとエンコーダモードマトリックスとを決定するよう
に構成されたプロセッサであって、
　前記エンコーダモードマトリックスの特異値分解に基づき、特異値と関連エンコーダモ
ードマトリックスのランクとを含むエンコーダ対角マトリックスと２つのエンコーダユニ
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タリマトリックスとを決定するようにさらに構成されたプロセッサとを有し、
　前記プロセッサはさらに、前記オーディオ入力信号と、前記エンコーダ対角マトリック
スの特異値と、前記エンコーダモードマトリックスのランクとに基づいて閾値を決定する
ように構成され、
　前記プロセッサはさらに、前記特異値の少なくとも１つの前記閾値との比較に基づいて
、最終的なエンコーダモードマトリックスのランクを決定するように構成される、
装置。
【請求項４】
　前記球面調和関数のケットベクトルと前記エンコーダモードマトリックスとは、線形演
算を含むパニング関数と、前記オーディオ入力信号中の原位置の、ラウドスピーカ出力信
号のケットベクトル中のラウドスピーカの位置へのマッピングとに基づく、請求項３に記
載の装置。
【請求項５】
　高次Ａｍｂｉｓｏｎｉｃｓ（ＨＯＡ）復号の方法であって、
　ラウドスピーカの方向値とデコーダＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓ次数とに関する情報を受け取
るステップと、
　前記ラウドスピーカの方向値と前記デコーダＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓ次数とに基づいて、
前記方向値に対応する方向に位置するラウドスピーカの球面調和関数のケットベクトルと
、デコーダモードマトリックスとを決定するステップと、
　前記デコーダモードマトリックスの特異値分解に基づいて、前記デコーダモードマトリ
ックスの最終的なランクと特異値とを含むデコーダ対角マトリックスと２つの対応するデ
コーダユニタリマトリックスとを決定するステップと、
　前記最終的なエンコーダモードマトリックスのランクと前記最終的なデコーダモードマ
トリックスのランクとに基づいて、最終的なモードマトリックスのランクを決定するステ
ップと、
　エンコーダユニタリマトリックスと、エンコーダ対角マトリックスと、前記最終的なモ
ードマトリックスのランクとに基づいて、Ａｍｂｉｓｏｎｉｃｓケットベクトルになる、
前記エンコーダモードマトリックスの随伴疑似逆を決定するステップと、
　前記最終的なモードマトリックスのランクにより、前記Ａｍｂｉｓｏｎｉｃｓケットベ
クトルの成分の減数に基づき、適応されたＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓケットベクトルを決定す
るステップと、
　前記適応されたＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓケットベクトルと、前記デコーダユニタリマトリ
ックスと、前記デコーダ対角マトリックスと、前記最終的なモードマトリックスのランク
とに基づき、すべてのラウドスピーカの出力信号のケットベクトルになる、随伴デコーダ
モードマトリックスを決定するステップと
を含む方法。
【請求項６】
　前記ラウドスピーカの前記球面調和関数のケットベクトルと前記デコーダモードマトリ
ックスとは、線形演算を含む対応するパニング関数と、オーディオ入力信号中の原位置の
、ラウドスピーカ出力信号のケットベクトル中の前記ラウドスピーカの位置へのマッピン
グとに基づく、請求項５に記載の方法。
【請求項７】
　すべてのラウドスピーカの時間依存出力信号の仮適応されたケットベクトルは、前記随
伴デコーダモードマトリックスを決定するステップの後に決定され、すべてのラウドスピ
ーカの時間依存出力信号の前記仮適応されたケットベクトルは、すべてのラウドスピーカ
の出力信号のケットベクトルになる、パニングマトリックスに基づいて決定される、
請求項５に記載の方法。
【請求項８】
　閾値は、前記特異値中の、第１の特異値から開始して検出された値のギャップに基づき
、それに続く特異値の値が現在の特異値の値より小さいとき、その現在の特異値の値が前
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記閾値として取られる、請求項７に記載の方法。
【請求項９】
　閾値はすべての原信号のサンプルのブロック信号対雑音比ＳＮＲに基づき、前記閾値（
σε）はσε＝１／√（ＳＮＲ）に設定される、
請求項５に記載の方法。
【請求項１０】
　高次Ａｍｂｉｓｏｎｉｃｓ（ＨＯＡ）復号する装置であって、
　ラウドスピーカの方向値とデコーダＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓ次数とに関する情報を受け取
るレシーバと、
　前記ラウドスピーカの方向値と前記デコーダＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓ次数とに基づいて、
前記方向値に対応する方向に位置するラウドスピーカの球面調和関数のケットベクトルと
、デコーダモードマトリックスとを決定し、
　前記デコーダモードマトリックスの特異値分解に基づいて、前記デコーダモードマトリ
ックスの最終的なランクと特異値とを含むデコーダ対角マトリックスと２つの対応するデ
コーダユニタリマトリックスとを決定するように構成されたプロセッサとを有し、
　前記プロセッサはさらに、前記最終的なエンコーダモードマトリックスのランクと前記
最終的なデコーダモードマトリックスのランクとに基づいて、最終的なモードマトリック
スのランクを決定するように構成され、
　前記プロセッサはさらに、エンコーダユニタリマトリックスと、エンコーダ対角マトリ
ックスと、前記最終的なモードマトリックスのランクとに基づいて、Ａｍｂｉｓｏｎｉｃ
ｓケットベクトルになる、前記エンコーダモードマトリックスの随伴疑似逆を決定するよ
うに構成され、
　前記プロセッサはさらに、前記最終的なモードマトリックスのランクにより、前記Ａｍ
ｂｉｓｏｎｉｃｓケットベクトルの成分の減数に基づき、適応されたＡｍｂｉｓｏｎｉｃ
ｓケットベクトルを決定するように構成され、
　前記プロセッサはさらに、前記適応されたＡｍｂｉｓｏｎｉｃｓケットベクトルと、前
記デコーダユニタリマトリックスと、前記デコーダ対角マトリックスと、前記最終的なモ
ードマトリックスのランクとに基づき、すべてのラウドスピーカの出力信号のケットベク
トルになる、随伴デコーダモードマトリックスを決定するように構成される、
装置。
【請求項１１】
　前記ラウドスピーカの前記球面調和関数のケットベクトルと前記デコーダモードマトリ
ックスとは、線形演算を含む対応するパニング関数と、オーディオ入力信号中の原位置の
、ラウドスピーカ出力信号のケットベクトル中の前記ラウドスピーカの位置へのマッピン
グとに基づく、請求項１０に記載の装置。
【請求項１２】
　すべてのラウドスピーカの時間依存出力信号の仮適応されたケットベクトルは、前記随
伴デコーダモードマトリックスを決定するステップの後に決定され、
　すべてのラウドスピーカの時間依存出力信号の前記仮適応されたケットベクトルは、す
べてのラウドスピーカの出力信号のケットベクトルになる、パニングマトリックスに基づ
いて決定される、
請求項１０に記載の装置。
【請求項１３】
　閾値は、前記特異値中の、第１の特異値から開始して検出された値のギャップに基づき
、それに続く特異値の値が現在の特異値の値より小さいとき、その現在の特異値の値が前
記閾値として取られる、請求項１０に記載の装置。
【請求項１４】
　閾値はすべての原信号のサンプルのブロック信号対雑音比ＳＮＲに基づき、前記閾値（
σε）はσε＝１／√（ＳＮＲ）に設定される、
請求項１０に記載の装置。
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