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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第１区分
【発行日】平成25年12月26日(2013.12.26)

【公開番号】特開2012-163495(P2012-163495A)
【公開日】平成24年8月30日(2012.8.30)
【年通号数】公開・登録公報2012-034
【出願番号】特願2011-25325(P2011-25325)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｓ  13/66     (2006.01)
   Ｇ０１Ｓ  13/86     (2006.01)
   Ｇ０１Ｓ  13/87     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｓ  13/66    　　　　
   Ｇ０１Ｓ  13/86    　　　　
   Ｇ０１Ｓ  13/87    　　　　

【手続補正書】
【提出日】平成25年11月8日(2013.11.8)
【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】
　プロセッサと、前記プロセッサに接続される記憶装置と、前記プロセッサに接続される
出力装置と、を備えるセンサ統合システムであって、
　前記記憶装置は、複数のセンサによって観測された観測データを保持し、
　前記観測データはあらかじめ規定された項目のうち選択的に記述された項目を含み、
　前記プロセッサは複数の前記観測データの選択記述された前記項目を組み合わせ、一つ
以上の目標物の移動軌跡を推定し、
　前記出力装置は、前記移動軌跡を示す情報を出力することを特徴とするセンサ統合シス
テム。
【請求項２】
　前記観測データは、一つ以上の目標物の座標値及び前記座標値が観測された時刻を含む
第１の種類の観測データと、前記一つ以上の目標物の外形を示す情報及び前記外形を示す
情報が観測された時刻を含む第２の種類の観測データと、を含み、
　前記プロセッサは、前記第１の種類の観測データに含まれる前記一つ以上の目標物の座
標値及び前記第２の種類の観測データに含まれる前記一つ以上の目標物の外形を示す情報
に基づいて、前記一つ以上の目標物の移動軌跡を推定することを特徴とする請求項１に記
載のセンサ統合システム。
【請求項３】
　前記第２の種類の観測データは、さらに、前記各時刻における前記一つ以上の目標物の
座標値を含み、
　前記プロセッサは、
　前記第２の種類の観測データに基づいて、前記各目標物の移動軌跡を推定し、
　第１の時刻より前の時刻における前記移動軌跡に基づいて、前記第１の時刻における前
記各目標物の座標値を予測し、
　前記第１の時刻における観測データに含まれる座標値のうち、前記予測された座標値ま
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での距離が所定の値以内のものに基づいて、最も確からしい前記第１の時刻における各目
標物の座標値を特定し、
　前記特定された座標値を含むように前記推定された移動軌跡を修正することを特徴とす
る請求項２に記載のセンサ統合システム。
【請求項４】
　前記記憶装置は、前記保持された各座標値の確度を示す情報を保持し、
　前記プロセッサは、前記確度に基づく重み付き平均または重心を計算することによって
、前記最も確からしい第１の時刻における各目標物の座標値を特定することを特徴とする
請求項３に記載のセンサ統合システム。
【請求項５】
　前記各座標値の確度を示す情報は、前記各座標値の分散値であることを特徴とする請求
項４に記載のセンサ統合システム。
【請求項６】
　前記観測データに含まれる座標値から前記予測された座標値までの距離に関する前記所
定の値は、前記観測データに含まれる座標値の確度が高いほど小さく、前記確度が低いほ
ど大きいことを特徴とする請求項４に記載のセンサ統合システム。
【請求項７】
　前記プロセッサは、前記観測データに含まれる座標値であって、前記予測された座標値
までの距離が前記所定の値以内であるもののうち、前記確度又は前記予測された座標値か
らの近さが所定の順位以内であるもの、又は、前記確度が所定の値以上であるものに基づ
いて、前記最も確からしい第１の時刻における各目標物の座標値を特定することを特徴と
する請求項４に記載のセンサ統合システム。
【請求項８】
　前記プロセッサは、前記観測データに含まれる第１の座標値から、前記第１の時刻にお
ける第１の目標物の予測された座標値までの距離、及び、前記第１の座標値から、前記第
１の時刻における第２の目標物の予測された座標値までの距離が、いずれも前記所定の値
以内であり、かつ、前者の距離が後者の距離より小さい場合、前記第１の座標値を、前記
第１の時刻における前記第１の目標物の最も確からしい座標値を特定するために使用し、
前記第１の時刻における前記第２の目標物の最も確からしい座標値を特定するために使用
しないことを特徴とする請求項４に記載のセンサ統合システム。
【請求項９】
　前記各センサは、前記座標値の確度を示す情報を含む前記観測データを生成し、
　前記プロセッサは、前記各センサから取得した前記座標値の確度を示す情報を前記観測
データに含めて前記記憶装置に格納することを特徴とする請求項４に記載のセンサ統合シ
ステム。
【請求項１０】
　前記記憶装置は、前記一つ以上の目標物に関するキー情報と、前記目標物の座標値を予
測するために使用される処理アルゴリズム又は処理パラメータの少なくとも一方とを対応
付ける目標物モデル情報を保持し、
　前記プロセッサは、
　前記第２の種類の観測データから前記各目標物のキー情報を抽出し、
　前記抽出されたキー情報に対応する処理アルゴリズム又は処理パラメータを用いて前記
第１の時刻における各目標物の座標値を予測することを特徴とする請求項３に記載のセン
サ統合システム。
【請求項１１】
　前記キー情報は、前記各目標物の大きさ、速度又は識別子の少なくとも一つを特定する
情報であることを特徴とする請求項１０に記載のセンサ統合システム。
【請求項１２】
　前記キー情報は、前記第２の種類の観測データに基づいて、前記目標物の数を特定する
情報であり、
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　前記第１の観測データに含まれる座標値に基づいて、前記特定された目標物の数と同数
の前記目標物の移動軌跡を推定することを特徴とする請求項１０に記載のセンサ統合シス
テム。
【請求項１３】
　前記処理アルゴリズムは、前記各目標物が等速直線運動をしていると仮定して前記座標
値を予測するアルゴリズム、又は、カルマンフィルタ若しくはその拡張方式を用いて前記
座標値を予測するアルゴリズムのいずれかを含むことを特徴とする請求項１０に記載のセ
ンサ統合システム。
【請求項１４】
　前記プロセッサは、
　前記第２の種類の観測データから、二つ以上の前記目標物の相対位置を特定する情報を
抽出し、
　前記相対位置を特定する情報を新たなキー情報として前記目標物モデル情報に追加する
ことを特徴とする請求項１１に記載のセンサ統合システム。
【請求項１５】
　前記記憶装置は、地図情報を保持し、
　前記地図情報は、地物を特定する情報及び当該地物によって前記センサによる観測が遮
蔽される領域を特定する情報を含み、
　前記プロセッサは、
　第１の識別子が付与された前記目標物の前記第１の時刻における予測された座標値が前
記遮蔽される領域に含まれ、かつ、前記予測された座標値までの距離が前記所定の値以内
である前記第１の時刻における座標値が観測されなかった場合、前記予測された座標値に
基づいて前記第１の時刻より後の時刻における前記第１の識別子が付与された目標物の座
標値を予測し、
　前記第１の時刻より後の時刻における第１の識別子が付与された目標物の座標値までの
距離が前記所定の値以内である当該第１の時刻より後の時刻における座標値が観測された
場合、前記観測された座標値に対応する目標物に前記第１の識別子を付与することを特徴
とする請求項３に記載のセンサ統合システム。
【請求項１６】
　前記第２の種類の観測データに含まれる前記一つ以上の目標物の外形を示す情報は、前
記一つ以上の目標物を撮影した画像であり、
　前記プロセッサは、
　二つの時刻において撮影された二つの前記画像の各々から前記一つ以上の目標物に対応
する移動体領域を抽出し、
　前記抽出された移動体領域の数を、前記画像に含まれる前記目標物の数として特定し、
　前記抽出された移動体領域の位置を比較することによって、前記二つの画像から抽出さ
れた同一の目標物の座標値を特定し、
　前記特定された同一の目標物の座標値に同一の識別子を付与することによって、前記各
目標物の移動軌跡を推定し、
　前記識別子が付与された座標値に基づいて前記最も確からしい座標値が特定された場合
、当該識別子が付与された座標値から当該識別子を削除し、当該特定された最も確からし
い座標値に当該削除されたものと同一の識別子を付与することを特徴とする請求項３に記
載のセンサ統合システム。
【請求項１７】
　前記複数のセンサは、レーダ及びカメラを含み、
　前記第１の種類の観測データに含まれる前記一つ以上の目標物の座標値は、前記レーダ
によって観測されたものであり、
　前記第２の種類の観測データに含まれる前記一つ以上の目標物の外形を示す情報は、前
記カメラによって撮影された前記一つ以上の目標物を含む画像であることを特徴とする請
求項３に記載のセンサ統合システム。
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【請求項１８】
　前記記憶装置は、地図情報を保持し、
　前記出力装置は、前記地図情報に基づく地図画像上に、前記移動軌跡及び当該移動軌跡
に対応する目標物を含む画像を重畳表示する画像を出力することを特徴とする請求項１７
に記載のセンサ統合システム。
【請求項１９】
　プロセッサと、前記プロセッサに接続される記憶装置と、前記プロセッサに接続される
出力装置と、を備えるセンサ統合システムにおいて実行されるセンサ統合方法であって、
　前記記憶装置は、複数のセンサによって観測された観測データを保持し、
　前記観測データは、一つ以上の目標物の座標値及び前記座標値が観測された時刻を含む
第１の種類の観測データと、前記一つ以上の目標物の外形を示す情報及び前記外形を示す
情報が観測された時刻を含む第２の種類の観測データと、を含み、
　前記センサ統合方法は、
　前記プロセッサが、複数の前記観測データの選択記述された前記項目を組み合わせ、一
つ以上の目標物の移動軌跡を推定する手順と、
　前記出力装置が、前記移動軌跡を示す情報を出力する手順と、を含むことを特徴とする
センサ統合方法。
【請求項２０】
　前記プロセッサは、前記センサの種別及び観測条件に基づいて、前記各座標値の確度を
計算することを特徴とする請求項４に記載のセンサ統合システム。
【請求項２１】
　前記出力装置は、
　前記目標物の属性情報をさらに表示し、
　前記属性情報を修正するためのグラフィカルユーザインターフェース機能を有すること
を特徴とする請求項１８に記載のセンサ統合システム。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２９
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２９】
　処理調整部１０４Ｂは、抽出されたキー情報に基づいて、観測データを組み合わせて処
理するための処理パラメータ等を調整する。具体的には、処理調整部１０４Ｂは、抽出さ
れたキー情報に基づいて、観測データの組み合わせから航跡の仮説を作成するために使用
する目標物モデルを選択又は変更し、さらに、同時に存在する航跡の数（すなわち仮説選
択数）を限定してもよい。あるいは、目標物が存在するか否かはレーダからの観測データ
に基づいて判定し、目標物の位置や属性（サイズ等）、及びその連続性（航跡ＩＤ）はカ
メラからの観測データに基づいて判定するなどの処理を指定してもよい。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００３０】
　航跡抽出処理部１０４Ｃは、処理調整部１０４Ｂによって調整された処理パラメータを
使用することによって、それぞれの種類のセンサの特性を考慮して、航跡を推定し、推定
された航跡を、抽出結果として出力する。航跡抽出処理部１０４Ｃは、例えば、公知技術
であるＭＨＴ（Ｍｕｌｔｉｐｌｅ　Ｈｙｐｏｔｈｅｓｉｓ　Ｔｒａｃｋｉｎｇ、多重仮説
相関方式）やＪＰＤＡ（Ｊｏｉｎｔ　Ｐｒｏｂａｂｉｌｉｓｔｉｃ　Ｄａｔａ　Ａｓｓｏ
ｃｉａｔｉｏｎ）等によって航跡を抽出してもよい。ＭＨＴを利用する場合、処理パラメ
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ータの調整は、仮説の組み合わせ生成結果から選択される仮説の数を、キー情報に含まれ
る目標物の数と同数に制限することであってもよい。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１３１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１３１】
　キー情報抽出部１０４Ａ及び処理調整部１０４Ｂが実行する処理は、基本的には図７に
示したものと同じであるため、説明を省略する。ただし、図９の例では、キー情報として
航跡７０４が抽出される。この航跡７０４は、非特許文献１に記載された方法によって取
得されたものであってもよく、その場合、航跡抽出処理部１０４Ｃは、図７に示したよう
なＭＨＴによる仮説の生成及び選択を行う必要がない。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０１５７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０１５７】
　具体的には、例えば、センサ情報統合部１０４は、ゲート内の座標値のうち、位置調整
に使用するものとして、予測された座標値Ｐからの近さの順位が上位の所定の順位以内の
座標値を選択してもよいし、確度が所定の値より高い座標値を選択してもよいし、確度の
順位が上位の所定の順位以内の座標値を選択してもよい。あるいは、例えば地図情報に基
づいて目標物が存在する可能性が高いと判定された場合など、明らかに確度が高い座標値
があれば、それを選択してもよい。確度が所定の値より高い座標値が選択される場合には
、結果的に、観測された座標値が一つも選択されない可能性がある。その場合には、予測
された座標値Ｐをそのまま最も確からしい座標値として確定してもよい。
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