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【誤訳訂正書】
【提出日】平成26年12月15日(2014.12.15)
【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００１９
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００１９】
　本発明の有利な構成によれば、段階ｂ）において、左の画像半分にある少なくとも１つ
の第１の記号を求めて追跡し、同じ又は後続の画像において右の画像半分にある第２の記
号を求めて追跡する。更にカメラ画像の記録の時点に車両速度を記憶する。段階ｃ）にお
いて、車両速度及びカメラの写像モデルを考慮して、各記号に対して別々に、現在評価し
た横揺れ角を用いて記号間隔の予測を行う。後続の画像において記号間隔を測定する。第
１の記号に関する予測された信号間隔と測定された記号間隔の偏差を第２の記号の信号間
隔に関する偏差と比較することによって、どの方向にカメラ（横揺れ角）が回転されてい
るかが確かめられる。
【誤訳訂正２】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００２０
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００２０】
段階ｄ２）により横揺れ角が反復して評価される。この構成は、右の記号偏差と左の記号
偏差との比較によって車両速度の誤差を補償できるという利点を与える。それによりこの
方法は高度の精度を与える。
【誤訳訂正３】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００２１
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００２１】
好ましい実施形態では、段階ｂ）において、左下の画像四半分にある少なくとも１つの第
１の記号を求めて追跡し、同じ又は後続の画像において右下の画像四半分にある第２の記
号を求めて追跡し、更にカメラ画像の記録の時点に車両速度を記憶する。段階ｃ）におい
て、各記号に対して画像における垂直方向の記号位置の変化を各車両速度に対する比率と
して求め、この比率を両方の画像半分について比較し、その際この比率が大きい方の画象
半分の方へカメラがその視点方向に関して回転されていることを推論する。横揺れ角を段
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階ｄ２）により反復して評価する。この方法は、誤差が絶対車両速度に現れない、という
利点を与える。
【誤訳訂正４】
【訂正対象書類名】特許請求の範囲
【訂正対象項目名】請求項７
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【請求項７】
　段階ｂ）において、左下の画像四半分にある少なくとも１つの第１の記号（Ｓ１～Ｓ３
）を求めて追跡し、同じ又は後続の画像において右下の画像四半分にある第２の記号（Ｓ
４～Ｓ６）を求めて追跡し、更にカメラ画像の記録の時点に車両速度（ｖ）を記憶し、
　段階ｃ）において、各記号（Ｓ１～Ｓ６）に対して画像における記号位置の変化を各車
両速度（ｖ）に対する比率を求め、この比率を両方の画像半分について比較し、その際こ
の比率が大きい方の画象半分の方へカメラ（８）が回転されていることを推論し、横揺れ
角を段階ｄ２）により反復して評価する、請求項１に記載の方法。
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