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【手続補正書】
【提出日】令和2年3月18日(2020.3.18)
【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】
　少なくとも１つのカメラで撮影された画像内の少なくとも１つの棚上の棚ラベルを検出
して読み取るステップと、
　少なくとも１つのカメラで撮影された画像内の潜在的在庫の周りに１つまたは複数の在
庫のバウンディングボックスを画定するステップと、
　製品分類器または製品ライブラリの少なくとも１つを構築するために、前記在庫のバウ
ンディングボックスを前記棚ラベルに関連付けるステップと、
　を含む、在庫監視方法。
【請求項２】
　自律型ロボットが、棚ラベルを自律的に読み取って、複数のバウンディングボックスを
画定することを可能にする可動ベースとして機能しつつ、前記自律型ロボットが前記少な
くとも１つの棚の横に移動することを可能にするステップ、をさらに含む、請求項１に記
載の在庫監視方法。
【請求項３】
　自律型ロボットが、複数のカメラおよびライダー距離検知システムを有する可動ベース
として機能しつつ、前記自律型ロボットが前記少なくとも１つの棚の横に移動することを
可能にするステップ、をさらに含む、請求項１に記載の在庫監視方法。
【請求項４】
　自律型ロボットが、棚の深度マップと、棚上に置かれた製品とをキャプチャする可動ベ
ースとして機能しつつ、前記自律型ロボットが前記少なくとも１つの棚の横に移動するこ
とを可能にするステップ、をさらに含む、請求項１に記載の在庫監視方法。
【請求項５】
　１つの製品識別子、１つまたは複数の記述子のセット、記述子の各セットに対する信頼
度、記述子の各セットが生成された日付、１つまたは複数の棚位置のメートル法の推定値
、各棚位置のメートル法の推定値に対する信頼度、１つまたは複数の棚位置のトポロジカ
ルな推定値、各棚位置のトポロジカルな推定値に対するカウント数、製品の１つまたは複
数の画像テンプレート、および前記製品の寸法、
　のうちの少なくとも１つ以上を含む製品範囲を有する製品ライブラリを構築するステッ
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プ、をさらに含む、請求項１に記載の在庫監視方法。
【請求項６】
　少なくとも１つのカメラで撮影された前記画像内の前記複数のバウンディングボックス
内に指定される潜在的在庫を識別するために、手動入力を使用するステップ、をさらに含
む、請求項１に記載の在庫監視方法。
【請求項７】
　潜在的な在庫と、潜在的な在庫間の隙間との双方の周りのバウンディングボックスが自
動的に画定される、請求項１に記載の在庫監視方法。
【請求項８】
　バウンディングボックスは、棚ラベルまたは製品上のマーカの少なくとも１つに手動で
関連付けられる、請求項１に記載の在庫監視方法。
【請求項９】
　バウンディングボックスは、棚ラベルまたは製品上のマーカの少なくとも１つに自動的
に関連付けられる、請求項１に記載の在庫監視方法。
【請求項１０】
　初期プラノグラムを使用せずに前記製品ライブラリを構築するステップを、さらに含む
、請求項１に記載の在庫監視方法。
【請求項１１】
　少なくとも１つのカメラから少なくとも１つの棚までの距離を検出するステップと、
　少なくとも１つのカメラで撮影された画像内の棚ラベルを検出して読み取るステップと
、
　少なくとも１つのカメラで撮影された画像内の潜在的在庫の周りにバウンディングボッ
クスを画定するステップと、
　製品分類器または製品ライブラリの少なくとも１つを構築するために、選択された在庫
のバウンディングボックスを選択された棚ラベルに関連付けるステップと、
　を含む、在庫監視方法。
【請求項１２】
　１つの製品識別子、１つまたは複数の記述子のセット、記述子の各セットに対する信頼
度、記述子の各セットが生成された日付、１つまたは複数の棚位置のメートル法の推定値
、各棚位置のメートル法の推定値に対する信頼度、１つまたは複数の棚位置のトポロジカ
ルな推定値、各棚位置のトポロジカルな推定値に対するカウント数、製品の１つまたは複
数の画像テンプレート、および前記製品の寸法、
　のうちの少なくとも１つ以上を含む製品範囲を有する製品ライブラリを構築するステッ
プ、をさらに含む、請求項１１に記載の在庫監視方法。
【請求項１３】
　少なくとも１つのカメラで撮影された前記画像内の複数のバウンディングボックス内に
指定される潜在的在庫を識別するために、手動入力を使用して製品ライブラリを構築する
ステップ、をさらに含む、請求項１１に記載の在庫監視方法。
【請求項１４】
　前記バウンディングボックスは、潜在的な在庫間の隙間の周りを取り囲むことが可能で
ある、請求項１１に記載の在庫監視方法。
【請求項１５】
　初期プラノグラムを使用せずに前記製品ライブラリを構築するステップを、さらに含む
、請求項１１に記載の在庫監視方法。
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