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【公表番号】特表2018-522345(P2018-522345A)
【公表日】平成30年8月9日(2018.8.9)
【年通号数】公開・登録公報2018-030
【出願番号】特願2017-567094(P2017-567094)
【国際特許分類】
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【誤訳訂正書】
【提出日】令和2年8月31日(2020.8.31)
【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００３４
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００３４】
　特に地面を移動することに関して、これによりレーザーレンジスキャナーは、フロアを
通過する人（例えばバックパックを持つ）又は自動車に取り付けられ、前記方法は以下の
工程を含み得る：
（ｉ）３Ｄ参照マップにおいてフロアの範囲を識別する工程であって、フロアの抽出は、
環境（３Ｄ参照マップ）Ｖのスパースボクセル表示上で行なわれ、スパースボクセル表示
の個々の完全なセルｖ（ｉ）は、候補のフロアのセル
【誤訳訂正２】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０３４４
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０３４４】
　オリエンテーションに関して、当業者はＺ軸上の自由運動を考慮する。人はウォーキン
グしているあいだ典型的には数度しか曲がらないので、他の２つの自由度は抑制される。
図９（右）は、評価テストの間に観察された絶対的なＺ軸に関する偏差のヒストグラムを
示す（値はμ＝３．６６°に集中し、標準偏差はσ＝２．３７°である）。これによれば
、本トレーニングプロセスは、垂直軸（μ＋２σ）対して±８．４１°の偏差しか考慮し
ていない。
【誤訳訂正３】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０３５６
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０３５６】
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【表５】

【誤訳訂正４】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００８２
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００８２】
　性質（ｉ）は、一般に密なボクセル表示に関連付けられ、ここでスケーラビリティに対
するメモリ要件（ｉｖ）は、大きな欠点および網羅的な調査（ｉｉ）が遅いことである。
性質（ｉｉ）は、逆に、スパース構造に関連付けられ、ここでメモリ要件（ｉｖ）は非常
に緩いが、ラングムアクセス時間（ｉ）が遅い（ｋｄ木の場合には対数）。必要とされる
特性をすべて保持しながら密およびスパースな構造の両方の内在的利益を引き出すために
、提案された好ましいマップ構造は、保存されたデータの５つの異なる表示を維持する。
内部データ表示間の一致が、各マップの更新後に認められるべきである。
　（ｉ）特徴の圧縮された密なリスト、Ｌおよび最後の要素に対する指標、Ｌｌａｓｔ、
ここで各要素、ｌｉ∈Ｌは、マップ（位置、正常および追加情報）における特徴に関連付
けられた情報をすべて含む。
　（ｉｉ）圧縮された密な有効度マスク、Ｍ、ここで各要素、ｍｉ∈Ｍは、その対応する
サンプル、ｌｉ∈Ｌが有効であるか否かを示すブール値であり、これはｍｉ＝０，ｉ＞Ｌ

ｌａｓｔであることを確かなものとしている。
　（ｉｉｉ）穴のリスト、Ｈ、ここで各要素、ｈｉ∈Ｈ＜Ｌｌａｓｔは、
【誤訳訂正５】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００７５
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００７５】
　そのようなセンサー（スキャナ）は、移動しながら測定値を取得し、したがって、軌道
パスに沿って獲得したフレームを歪める（ｗａｒｐ）非中心射影のシステムを表わしてい
る。そのような作成されたポイントクラウドのアラインメントは、３Ｄポイントに対する
ワーピング効果の適切な処理を必要とする。ＩＶＳ，　２０１１におけるＦ．　Ｍｏｏｓ
ｍａｎｎ　ａｎｄ　Ｃ．　Ｓｔｉｌｌｅｒ，”Ｖｅｌｏｄｙｎｅ　ＳＬＡＭ，”において
提案された、ＳＬＡＭフレームワークは、センサーの現在の速度を考慮して各クラウドを
アンワープし（ｕｎｗａｒｐｓ）、ＩＣＰを実行し、および新しい推定速度で再びポイン
トをアンワープする。ＬＯＡＭアルゴリズム（ＲＳＳ，　２０１４におけるＪ．　Ｚｈａ
ｎｇ　ａｎｄ　Ｓ．　Ｓｉｎｇｈ，”ＬＯＡＭ：　Ｌｉｄａｒ　ｏｄｏｍｅｔｒｙ　ａｎ
ｄ　ｍａｐｐｉｎｇ　ｉｎ　ｒｅａｌ－ｔｉｍｅ，”）は、各クラウドにおけるワーピン



(3) JP 2018-522345 A5 2020.11.5

グ効果を除去するために、エッジおよび平面特徴に焦点を置くことによって、運動の継続
的な予測を実行する。完全なフレームが生成するとき、それは、予測された最終的な姿勢
を使用して、最終的なポイントクラウドをアンワープする。Ｃ．　Ｈ．　Ｔｏｎｇ，　Ｓ
．　Ａｎｄｅｒｓｏｎ，　Ｈ．　Ｄｏｎｇ，　ａｎｄ　Ｔ．　Ｄ．　Ｂａｒｆｏｏｔ，”
Ｐｏｓｅ　ｉｎｔｅｒｐｏｌａｔｉｏｎ　ｆｏｒ　ｌａｓｅｒ－ｂａｓｅｄ　ｖｉｓｕａ
ｌ　ｏｄｏｍｅｔｒｙ，”Ｊｏｕｒｎａｌ　ｏｆ　Ｆｉｅｌｄ　Ｒｏｂｏｔｉｃｓ，　ｖ
ｏｌ．　３１，　ｐｐ．　７３１－７５７，　２０１４の研究は、取得反射画像における
一致した特徴に依存する連続時間のガウシャンプロセスモデル（Ｇａｕｓｓｉａｎ　Ｐｒ
ｏｃｅｓｓ　Ｍｏｄｅｌ）（ＧＰＧＮ）を利用する補間を実行する。
【誤訳訂正６】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０１１０
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０１１０】
【数１】

は、逆マッピング関数ｌｏｇ（・）を用いて、
【誤訳訂正７】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０００８
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０００８】
　このような解決策の略全ては、リアルタイム／オンラインの視覚化を欠いており、更に
重要なことに、これらは、獲得及び処理の工程後に任意の直接ユーザー相互作用を可能に
しない。
　ＵＳ２０１４／００５９３３Ａ１は、ロボットマッピングシステムにより獲得されたパ
ラメータデータをマッピングするシステム及び方法を開示している。環境を特徴化するパ
ラメータデータが集められる一方で、ロボットは目印を使用して自身を環境内に位置付け
る。パラメータデータは、複数のローカルグリッド、即ち、データ収集時のロボットの位
置と配向に関連したサブマップに記録される。ロボットは、新しいグリッドを生成する又
はロボットの現在の姿勢に依存して既存のグリッドを再使用するように構成され、前記姿
勢は、他のグリッド、及びこれらの相対的な姿勢の推定の不確実性に関連する。ロボット
が、環境における自身の姿勢を判定する目印の場所の推定を精密化すると、グリッドに関
連した姿勢の推定は経時的に更新される。占有マップ又は他のグローバルパラメータマッ
プが、環境の範囲を拡張する大域的な基準枠におけるパラメータデータを示す、包括的な
マップへとローカルグリッドをレンダリングすることにより生成される場合もある。
　ＴＩＭＯＴＨＹ ＬＩＵ ＥＴ ＡＬ： “Ｉｎｄｏｏｒ ｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎ ａｎ
ｄ ｖｉｓｕａｌｉｚａｔｉｏｎ ｕｓｉｎｇ ａ ｈｕｍａｎ－ｏｐｅｒａｔｅｄ ｂａｃ
ｋｐａｃｋ ｓｙｓｔｅｍ”， ＩＮＤＯＯＲ ＰＯＳＩＴＩＯＮＩＮＧ ＡＮＤ ＩＮＤＯ
ＯＲ ＮＡＶＩＧＡＴＩＯＮ （ＩＰＩＮ）， ２０１０ ＩＮＴＥＲＮＡＴＩＯＮＡＬ Ｃ
ＯＮＦＥＲＥＮＣＥ ＯＮ， ＩＥＥＥ， ＰＩＳＣＡＴＡＷＡＹ， ＮＪ， ＵＳＡ， １５
 Ｓｅｐｔｅｍｂｅｒ ２０１０ （２０１０－０９－１５）， ページ１－１０， ＸＰ０
３１８０９３６７， ＩＳＢＮ： ９７８－１－４２４４－５８６２－２は、２Ｄレーザー
スキャナー及び慣性計測装置（ＩＭＵ）を備えた、ヒトによって操作されるバックパック
システムを使用した屋内の位置確認及び視覚化のための技術を開示しており、そこでは、
スキャンの一致に基づくアルゴリズムを使用して、複雑な屋内環境においてバックパック
が位置確認される。３Ｄテクスチャモデルの構築時にテクスチャリングに使用される連続
画像間の誤整列に対処するために、測定者は、スキャンの一致に基づく位置確認から結果
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を精密化するための画像ベースの姿勢推定アルゴリズムを提案する。
　ＷＯ２０１５／０１７９４１Ａ１は、場面の三次元表示を示すデータを生成するための
システム及び方法を開示している。場面を示す現行の深さデータは、センサーを使用して
生成される。顕著な特徴は、深さデータに関連した深さフレーム内で検出され、このよう
な顕著な特徴は、特徴尤度分布（ｓａｌｉｅｎｃｙ ｌｉｋｅｌｉｈｏｏｄｓ ｄｉｓｔｒ
ｉｂｕｔｉｏｎ）と一致させられる。特徴尤度分布は場面を表わし、以前に検出された顕
著な特徴から生成される。センサーの姿勢は、検出された顕著な特徴の一致に基づいて推
定され、この推定された姿勢は、場面の容積測定表示に基づいて精密化される。場面の容
積測定表示は、現行の深さデータと推定された姿勢に基づいて更新される。特徴尤度分布
の表示は、顕著な特徴に基づいて更新される。場面を示す画像データも、深さデータと共
に生成され且つ使用される場合もある。
【誤訳訂正８】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０１９３
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０１９３】
　トラッキングの品質および蓄積されたドリフトを評価するために、発明者らは、センサ
ーの生の読み取り値（合計１０のトラック）を入力データとして使用し、全てのＫｉｔｔ
ｉトレーニングデータセット上で、本フレームワークを実行した。さらに、最適化フレー
ムワークにセンサーモーションを組み込む利点を実証するために（内蔵のオドメトリシス
テムで推定された動きを使用してアンワープされた）、データセットの公式の前処理され
たクラウドを用いて、同じトラック上でも本システムを実行した。この場合、発明者らは
、最適化中にいずれのアンワープも実行しなかった（すなわち、オドメトリモジュールだ
けを使用した）。これらの実験のために、マップにおいて１５ｃｍのボクセルサイズが使
用され、環閉合は実行されなかった。図２は、１００ｍ、２００ｍ、．．．、８００ｍの
長さの軌道セグメントを使用して生成された、平均相対並進運動および回転の誤差の観点
から、両方の実験結果を示す（採用された誤差メトリックの仕様のためのＨ．Ｓｔｒａｓ
ｄａｔ，”Ｌｏｃａｌ　ａｃｃｕｒａｃｙ　ａｎｄ　ｇｌｏｂａｌ　ｃｏｎｓｉｓｔｅｎ
ｃｙ　ｆｏｒ　ｅｆｆｉＣｉｅｎｔ　ｓｌａｍ．”　Ｐｈ．Ｄ．　ｄｉｓｓｅｒｔａｔｉ
ｏｎ，　Ｉｍｐｅｒｉａｌ　Ｃｏｌｌｅｇｅ　Ｌｏｎｄｏｎ，　２０１２を参照のこと）
。最適化フレームワークへとアンワープするクラウドを組み込むことで、よりよい結果が
もたらされ、並進運動および回転ドリフトが減少することが明らかである（特に平均０．
３点パーセント改善された並進運動誤差）。ＬＩＤＡＲデータ（ＬＯＡＭ）を単に使用す
るＫｉｔｔｉベンチマークのための技術アルゴリズム（ｔｈｅ　ａｒｔ　ａｌｇｏｒｉｔ
ｈｍ）の現在の状況の方がよりよく実行されることに注意すること。それは本来のアンワ
ープされた点クラウド上で直接確認され、１Ｈｚのみでクラウドを処理するが、そのこと
を注意しなければならない。
【誤訳訂正９】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】０２２５
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０２２５】
　この問題に対処するために、発明者らは、到達可能性（ｒｅａｃｈａｂｉｌｉｔｙ）の
概念を導入することを提案する。到達可能セル（ｒｅａｃｈａｂｌｅ　ｃｅｌｌ）ｆ∈Ｆ
を与えられると、下記条件が満たされる場合、周囲のセル（ｇ（１），ｇ（２），．．．
，ｇ（ｍ））∈Ｆはすべて、到達可能とみなされる。
【誤訳訂正１０】
【訂正対象書類名】明細書
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【訂正対象項目名】０２４９
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【０２４９】
　１．最後のセンサー観測が与えられると、その関連する記述子を計算し、記述子空間内
の閾値ｒを付与されたΤ上での放射状探索を実行する候補位置Γのセットを回復する。３
６０度の水平視野を提供するセンサーの場合、範囲値を水平方向にシフトして追加の入力
記述子を計算することにより、候補位置を増加させ得る。各記述子は、局所的軸上で回転
すると、センサーが生成する示度に対応する。生じた候補位置の各セットは、その後、ｉ
に従って回転する。
【誤訳訂正１１】
【訂正対象書類名】図面
【訂正対象項目名】図６
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【図６】
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