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【国際特許分類】
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【手続補正書】
【提出日】令和3年2月12日(2021.2.12)
【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】
　光学基準およびマーカを高速で追跡するための装置であって、

　－）オブジェクト（２０）および／または人（４０）上に配置されたマーカ（２１）に
取り付けられた少なくとも１つの基準（２２）と、
　－）センサデータを介して前記基準（２２）を検出する光学センサ（１１）を有する光
学追跡システム（１０）と、
　－）前記センサ（１１）によって検出された前記マーカ（２１）の位置および／または
配向をセンサデータの処置によって決定するための少なくともメモリ（１１０）およびセ
ンサデータ処理手段（１４０～１４６）を含む電子的手段と、
　－）前記マーカの前記決定された位置および／または配向をさらなる処理のためにアプ
リケーション（１３０）に転送するための通信手段と、を含み、
　前記データ処理手段は、前記センサデータを圧縮するための少なくとも１つの圧縮モジ
ュール（１０７）を含み、
　前記マーカの前記位置および／または配向は、前記処理手段によって前記圧縮データか
ら決定される、装置。
【請求項２】
　前記処理手段は、前記センサのウィンドウから部分センサデータを受け取る、請求項１
に記載の装置。
【請求項３】
　前記決定された位置および／または配向を受け取る電子機器であって、コンピュータ装
置である電子機器を含む、請求項１または２に記載の装置。
【請求項４】
　前記コンピュータ装置はタブレット（６０）である、請求項３に記載の装置。
【請求項５】
　前記オブジェクトがマーカ（２０）である、請求項１～４のいずれか１項に記載の装置
。
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【請求項６】
　データの転送が無線手段を介して行われる、請求項１～５のいずれか１項に記載の装置
。
【請求項７】
　前記光学センサが少なくとも１つのカメラ（１１）を含む、請求項１～６のいずれか１
項に記載の装置。
【請求項８】
　前記装置がロボット構造体を制御するために使用される、請求項１～７のいずれか１項
に記載の装置。
【請求項９】
　前記ロボット構造体が外科手術用途に使用される、請求項８に記載の装置。
【請求項１０】
　前記ロボット構造体が操作者によって保持される、請求項１～９のいずれか１項に記載
の装置。
【請求項１１】
　少なくとも１つの光学センサ（１１）がプレノプティックカメラである、請求項１～１
０のいずれか１項に記載の装置。
【請求項１２】
　前記プレノプティックカメラが、センサアレイの前に配置されたマイクロレンズアレイ
を含み、前記マイクロレンズと前記センサアレイ上で下にあるピクセルがマイクロカメラ
を形成する、請求項１１に記載の装置。
【請求項１３】
　部分センサデータは、特定のマイクロカメラピクセルのみを検索するように定義される
、請求項１２に記載の装置。
【請求項１４】
　少なくとも１つの前記マイクロカメラからの情報が、画像内の前記基準の大まかな位置
を定義するために使用される、請求項１１～１３のいずれか１項に記載の装置。
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