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【手続補正書】
【提出日】平成23年10月3日(2011.10.3)
【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】
　所定の移動体の動きを示すモーションデータを生成する情報処理装置であって、
　前記移動体は、接続関係が定義された複数の要素を含み、
　前記移動体を含む少なくとも１つの物体を撮像手段が撮像することにより生成される画
像と、距離測定手段による測定結果に基づく、当該画像に表示されている物体と前記撮像
手段との距離を示す距離データと、を含む基礎データを複数取得する基礎データ取得手段
と、
　前記各基礎データに含まれる画像に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの少な
くとも一部の各要素が表示されている当該画像内の位置を特定する画像内位置特定手段と
、
　前記画像内位置特定手段により特定される前記画像内の位置と、当該画像を含む基礎デ
ータに含まれる前記距離データと、に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの少な
くとも一部の各要素と前記撮像手段との距離を特定する距離特定手段と、
　前記画像内位置特定手段により特定される前記画像内の位置と、前記距離特定手段によ
り特定される距離と、に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの少なくとも一部の
各要素の三次元空間内における位置座標を算出する位置座標算出手段と、
　前記各基礎データに基づいて算出される前記位置座標に基づいて、前記移動体の三次元
空間内における動きを示すモーションデータを生成するモーションデータ生成手段と、を
含み、
　前記位置座標算出手段により、前記基礎データに基づいて前記移動体に含まれる複数の
要素のうちの欠落要素の位置座標が算出されない場合は、前記位置座標算出手段が、当該
基礎データに基づいて算出される、当該欠落要素と接続されている接続要素の位置座標と
、当該基礎データとは異なる基礎データに基づいて算出される、当該欠落要素及び前記接
続要素のうちの一方の位置座標から他方の位置座標へのベクトルと、に基づいて、当該欠
落要素の位置座標を算出する、
　ことを特徴とする情報処理装置。
【請求項２】
　前記位置座標算出手段により前記欠落要素の位置座標が算出されない状態が所定時間に
わたり継続する場合は、前記位置座標算出手段が、当該欠落要素の位置座標を、前記時間
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の前において最後に算出される当該欠落要素の位置座標と、前記時間の後において最初に
算出される当該欠落要素の位置座標と、に基づいて算出する、
　ことを特徴とする請求項１に記載の情報処理装置。
【請求項３】
　前記位置座標算出手段により前記欠落要素の位置座標が算出されない場合は、当該欠落
要素の位置座標を、当該基礎データとは異なる複数の基礎データそれぞれに基づいて算出
される当該欠落要素の位置座標の差分に基づいて算出する、
　ことを特徴とする請求項１又は２に記載の情報処理装置。
【請求項４】
　前記基礎データが、複数の撮像手段それぞれにより生成される画像と、前記各画像を撮
像した撮像手段と当該画像に表示されている物体との距離を示す距離データと、を含み、
　前記画像内位置特定手段が、前記基礎データに含まれる複数の画像それぞれに基づいて
、それぞれの画像内の前記移動体が表示されている位置を特定し、
　前記距離特定手段が、前記移動体と前記各撮像手段との距離を特定し、
　前記位置座標算出手段が、前記画像内位置特定手段により特定される複数の前記画像内
の位置と、前記距離特定手段により特定される複数の前記距離と、に基づいて、前記位置
座標を算出する、
　ことを特徴とする請求項１乃至３のいずれか一項に記載の画像処理装置。
【請求項５】
　所定の移動体の動きを示すモーションデータを生成する情報処理方法であって、
　前記移動体は、接続関係が定義された複数の要素を含み、
　前記移動体を含む少なくとも１つの物体を撮像手段が撮像することにより生成される画
像と、距離測定手段による測定結果に基づく、当該画像に表示されている物体と前記撮像
手段との距離を示す距離データと、を含む基礎データを複数取得する基礎データ取得ステ
ップと、
　前記各基礎データに含まれる画像に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの少な
くとも一部の各要素が表示されている当該画像内の位置を特定する画像内位置特定ステッ
プと、
　前記画像内位置特定ステップにより特定される前記画像内の位置と、当該画像を含む基
礎データに含まれる前記距離データと、に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの
少なくとも一部の各要素と前記撮像手段との距離を特定する距離特定ステップと、
　前記画像内位置特定ステップにより特定される前記画像内の位置と、前記距離特定ステ
ップにより特定される距離と、に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの少なくと
も一部の各要素の三次元空間内における位置座標を算出する位置座標算出ステップと、
　前記各基礎データに基づいて算出される前記位置座標に基づいて、前記移動体の三次元
空間内における動きを示すモーションデータを生成するモーションデータ生成ステップと
、を含み、
　前記位置座標算出ステップにより、前記基礎データに基づいて前記移動体に含まれる複
数の要素のうちの欠落要素の位置座標が算出されない場合は、当該基礎データに基づいて
算出される、当該欠落要素と接続されている接続要素の位置座標と、当該基礎データとは
異なる基礎データに基づいて算出される、当該欠落要素及び前記接続要素のうちの一方の
位置座標から他方の位置座標へのベクトルと、に基づいて、当該欠落要素の位置座標を算
出する、
　を含むことを特徴とする情報処理方法。
【請求項６】
　所定の移動体の動きを示すモーションデータを生成する情報処理装置としてコンピュー
タを機能させるプログラムであって、
　前記移動体は、接続関係が定義された複数の要素を含み、
　前記移動体を含む少なくとも１つの物体を撮像手段が撮像することにより生成される画
像と、距離測定手段による測定結果に基づく、当該画像に表示されている物体と前記撮像
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手段との距離を示す距離データと、を含む基礎データを複数取得する基礎データ取得手段
、
　前記各基礎データに含まれる画像に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの少な
くとも一部の各要素が表示されている当該画像内の位置を特定する画像内位置特定手段、
　前記画像内位置特定手段により特定される前記画像内の位置と、当該画像を含む基礎デ
ータに含まれる前記距離データと、に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの少な
くとも一部の各要素と前記撮像手段との距離を特定する距離特定手段、
　前記画像内位置特定手段により特定される前記画像内の位置と、前記距離特定手段によ
り特定される距離と、に基づいて、前記移動体に含まれる要素のうちの少なくとも一部の
各要素の三次元空間内における位置座標を算出する位置座標算出手段、
　前記各基礎データに基づいて算出される前記位置座標に基づいて、前記移動体の三次元
空間内における動きを示すモーションデータを生成するモーションデータ生成手段、とし
て前記コンピュータを機能させ、
　前記位置座標算出手段により、前記基礎データに基づいて前記移動体に含まれる複数の
要素のうちの欠落要素の位置座標が算出されない場合は、前記位置座標算出手段が、当該
基礎データに基づいて算出される、当該欠落要素と接続されている接続要素の位置座標と
、当該基礎データとは異なる基礎データに基づいて算出される、当該欠落要素及び前記接
続要素のうちの一方の位置座標から他方の位置座標へのベクトルと、に基づいて、当該欠
落要素の位置座標を算出する、
　ことを特徴とするプログラム。
【請求項７】
　請求項６に記載のプログラムを記憶したコンピュータ読み取り可能な情報記憶媒体。
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