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【手続補正書】
【提出日】平成22年3月16日(2010.3.16)
【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】
　所望の情報に雑音が混在した観測情報のみから前記所望情報を推定する雑音抑圧装置で
あって、
　前記観測情報を取得する取得手段と、
　カルマンフィルタのみを用いて、取得された前記観測情報から前記雑音を除去して前記
所望情報を抽出する抽出手段と、を有し、
　前記カルマンフィルタは、
　状態空間モデルの状態方程式において自己回帰モデルの係数を使用しないように構成さ
れている、
　雑音抑制装置。
【請求項２】
　前記抽出手段は、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎまでの情報により前記所望情報を含む時刻ｎ＋
１のシステムの状態量を推定した場合の推定誤差の第１相関値行列を算出する第１の相関
演算部と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、前記第１の相関演算部によって算出された前記推定誤
差の第１相関値行列を用いて、時刻ｎ＋１までの情報による当該時刻での前記状態量の最
適推定値ベクトルと、時刻ｎまでの情報による時刻ｎ＋１での前記状態量の最適推定値ベ
クトルと、前記観測情報を含む観測量の推定誤差ベクトルと、の関係を規定するための重
み係数行列を算出する重み係数算出部と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎまでの情報による時刻ｎ＋１での前記状態量の
第１最適推定値ベクトルを算出する第１の最適推定値算出部と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、前記重み係数算出部によって算出された前記重み係数
行列を用いて、時刻ｎ＋１までの情報による当該時刻での前記状態量の第２最適推定値ベ
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クトルを算出する第２の最適推定値算出部と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎ＋１までの情報により当該時刻の前記状態量を
推定した場合の推定誤差の第２相関値行列を算出する第２の相関演算部と、
、
　を有する請求項１記載の雑音抑圧装置。
【請求項３】
　前記第１の相関演算部は、
　所定の状態遷移行列、与えられた駆動源ベクトルの共分散の要素値、および与えられた
または前回前記第２の相関演算部によって算出された前記推定誤差の第２相関値行列を用
いて、前記推定誤差の第１相関値行列の算出を行い、
　前記重み係数算出部は、
　前記第１の相関演算部によって算出された前記推定誤差の第１相関値行列、与えられた
観測遷移行列、および与えられた雑音ベクトルの共分散のスカラー量を用いて、前記重み
係数行列の算出を行い、
　前記第１の最適推定値算出部は、
　前記状態遷移行列、および、与えられたまたは前回前記第２の最適推定値算出部によっ
て算出された前記状態量の第２最適推定値ベクトルを用いて、前記状態量の第１最適推定
値ベクトルの算出を行い、
　前記第２の最適推定値算出部は、
　前記第１の最適推定値算出部によって算出された前記状態量の第１最適推定値ベクトル
、前記重み係数算出部によって算出された前記重み係数行列、前記観測遷移行列、および
時刻ｎ＋１のみにおける観測量を用いて、前記状態量の第２最適推定値ベクトルの算出を
行い、
　前記第２の相関演算部は、
　前記重み係数算出部によって算出された前記重み係数行列、前記観測遷移行列、および
前記第１の相関演算部によって算出された前記推定誤差の第１相関値行列を用いて、前記
推定誤差の第２相関値行列の算出を行う、
　請求項２記載の雑音抑圧装置。
【請求項４】
　所望の情報に雑音が混在した観測情報のみから前記所望情報を推定する雑音抑圧方法で
あって、
　前記観測情報を取得する取得ステップと、
　カルマンフィルタのみを用いて、取得した前記観測情報から前記雑音を除去して前記所
望情報を抽出する抽出ステップと、を有し、
　前記カルマンフィルタは、
　状態空間モデルの状態方程式において自己回帰モデルの係数を使用しないように構成さ
れている、
　雑音抑圧方法。
【請求項５】
　前記抽出ステップは、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎまでの情報により前記所望情報を含む時刻ｎ＋
１のシステムの状態量を推定した場合の推定誤差の第１相関値行列を算出する第１の相関
演算工程と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、前記第１の相関演算工程で算出した前記推定誤差の第
１相関値行列を用いて、時刻ｎ＋１までの情報による当該時刻での前記状態量の最適推定
値ベクトルと、時刻ｎまでの情報による時刻ｎ＋１での前記状態量の最適推定値ベクトル
と、前記観測情報を含む観測量の推定誤差ベクトルと、の関係を規定するための重み係数
行列を算出する重み係数算出工程と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎまでの情報による時刻ｎ＋１での前記状態量の
第１最適推定値ベクトルを算出する第１の最適推定値算出工程と、
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　時刻ｎのみの観測情報に対して、前記重み係数算出工程で算出した前記重み係数行列を
用いて、時刻ｎ＋１までの情報による当該時刻での前記状態量の第２最適推定値ベクトル
を算出する第２の最適推定値算出工程と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎ＋１までの情報により当該時刻の前記状態量を
推定した場合の推定誤差の第２相関値行列を算出する第２の相関演算工程と、
、
　を有する請求項４記載の雑音抑圧方法。
【請求項６】
　前記第１の相関演算工程は、
　所定の状態遷移行列、与えられた駆動源ベクトルの共分散の要素値、および与えられた
または前回前記第２の相関演算工程で算出した前記推定誤差の第２相関値行列を用いて、
前記推定誤差の第１相関値行列の算出を行い、
　前記重み係数算出工程は、
　前記第１の相関演算工程で算出した前記推定誤差の第１相関値行列、与えられた観測遷
移行列、および与えられた雑音ベクトルの共分散のスカラー量を用いて、前記重み係数行
列の算出を行い、
　前記第１の最適推定値算出工程は、
　前記状態遷移行列、および、与えられたまたは前回前記第２の最適推定値算出工程で算
出した前記状態量の第２最適推定値ベクトルを用いて、前記状態量の第１最適推定値ベク
トルの算出を行い、
　前記第２の最適推定値算出工程は、
　前記第１の最適推定値算出工程で算出した前記状態量の第１最適推定値ベクトル、前記
重み係数算出工程で算出した前記重み係数行列、前記観測遷移行列、および時刻ｎ＋１の
みにおける観測量を用いて、前記状態量の第２最適推定値ベクトルの算出を行い、
　前記第２の相関演算工程は、
　前記重み係数算出工程で算出した前記重み係数行列、前記観測遷移行列、および前記第
１の相関演算工程で算出した前記推定誤差の第１相関値行列を用いて、前記推定誤差の第
２相関値行列の算出を行う、
　請求項５記載の雑音抑圧方法。
【請求項７】
　所望の情報に雑音が混在した観測情報のみから前記所望情報を推定するための雑音抑圧
プログラムであって、
　コンピュータに、
　前記観測情報を取得する取得ステップと、
　カルマンフィルタのみを用いて、取得した前記観測情報から前記雑音を除去して前記所
望情報を抽出する抽出ステップと、前記カルマンフィルタは、状態空間モデルの状態方程
式において自己回帰モデルの係数を使用しないように構成されている、
　を実行させるための雑音抑制プログラム。
【請求項８】
　前記抽出ステップは、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎまでの情報により前記所望情報を含む時刻ｎ＋
１のシステムの状態量を推定した場合の推定誤差の第１相関値行列を算出する第１の相関
演算工程と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、前記第１の相関演算工程で算出した前記推定誤差の第
１相関値行列を用いて、時刻ｎ＋１までの情報による当該時刻での前記状態量の最適推定
値ベクトルと、時刻ｎまでの情報による時刻ｎ＋１での前記状態量の最適推定値ベクトル
と、前記観測情報を含む観測量の推定誤差ベクトルと、の関係を規定するための重み係数
行列を算出する重み係数算出工程と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎまでの情報による時刻ｎ＋１での前記状態量の
第１最適推定値ベクトルを算出する第１の最適推定値算出工程と、
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　時刻ｎのみの観測情報に対して、前記重み係数算出工程で算出した前記重み係数行列を
用いて、時刻ｎ＋１までの情報による当該時刻での前記状態量の第２最適推定値ベクトル
を算出する第２の最適推定値算出工程と、
　時刻ｎのみの観測情報に対して、時刻ｎ＋１までの情報により当該時刻の前記状態量を
推定した場合の推定誤差の第２相関値行列を算出する第２の相関演算工程と、
、
　を有する請求項７記載の雑音抑圧プログラム。
【請求項９】
　前記第１の相関演算工程は、
　所定の状態遷移行列、与えられた駆動源ベクトルの共分散の要素値、および与えられた
または前回前記第２の相関演算工程で算出した前記推定誤差の第２相関値行列を用いて、
前記推定誤差の第１相関値行列の算出を行い、
　前記重み係数算出工程は、
　前記第１の相関演算工程で算出した前記推定誤差の第１相関値行列、与えられた観測遷
移行列、および与えられた雑音ベクトルの共分散のスカラー量を用いて、前記重み係数行
列の算出を行い、
　前記第１の最適推定値算出工程は、
　前記状態遷移行列、および、与えられたまたは前回前記第２の最適推定値算出工程で算
出した前記状態量の第２最適推定値ベクトルを用いて、前記状態量の第１最適推定値ベク
トルの算出を行い、
　前記第２の最適推定値算出工程は、
　前記第１の最適推定値算出工程で算出した前記状態量の第１最適推定値ベクトル、前記
重み係数算出工程で算出した前記重み係数行列、前記観測遷移行列、および時刻ｎ＋１の
みにおける観測量を用いて、前記状態量の第２最適推定値ベクトルの算出を行い、
　前記第２の相関演算工程は、
　前記重み係数算出工程で算出した前記重み係数行列、前記観測遷移行列、および前記第
１の相関演算工程で算出した前記推定誤差の第１相関値行列を用いて、前記推定誤差の第
２相関値行列の算出を行う、
　請求項８記載の雑音抑圧プログラム。
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