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【手続補正書】
【提出日】平成30年1月17日(2018.1.17)
【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】
　患者の、それぞれ足裏を有する少なくとも１つの足における足の炎症を評価する方法で
あって、当該方法は、
　１つまたは複数のプロセッサを準備するステップと、
　前記１つまたは複数のプロセッサのうちの少なくとも１つと、少なくとも１つの温度検
出モダリティにより形成される温度データとを使用して、前記少なくとも１つの足のそれ
ぞれの足裏の第１のサーモグラムと別個の第２のサーモグラムとを生成するステップであ
って、各サーモグラムは、前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏全域にわたる二次元
温度値の空間的に連続的なデータセットを成しており、前記第１のサーモグラムは第１の
フィーチャを有し、前記第２のサーモグラムは第２のフィーチャを有する、ステップと、
　前記第１のサーモグラムの第１のフィーチャを前記第２のサーモグラムの対応する第２
のフィーチャとアライメントするために、前記第１のサーモグラムおよび前記第２のサー
モグラムのうちの一方または両方に、少なくとも１つの変換を適用するために前記１つま
たは複数のプロセッサのうちの少なくとも１つを制御するステップと、
　前記サーモグラムのいずれかの個所で、前記サーモグラムのうちの少なくとも１つが、
足の炎症を示唆する複数のパターンのうちの１つを表しているか否かを、前記１つまたは
複数のプロセッサのうちの少なくとも１つによって判定するステップと、
　前記サーモグラムが前記複数のパターンのうちの１つを表しているか否かの前記判定の
結果を示す出力情報を、前記１つまたは複数のプロセッサのうちの少なくとも１つによっ
て形成するステップと、
を含む、
足の炎症を評価する方法。
【請求項２】
　前記少なくとも１つの変換は非アフィン変換を含む、
請求項１記載の方法。
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【請求項３】
　前記少なくとも１つの変換はアフィン変換を含む、
請求項１記載の方法。
【請求項４】
　少なくとも１つの前記アフィン変換は、鏡映、回転、スケーリングおよび平行移動のう
ち少なくとも１つを含む、
請求項３記載の方法。
【請求項５】
　前記少なくとも１つの変換はさらに、前記第１のサーモグラムおよび前記第２のサーモ
グラムのうち少なくとも一方に対する非アフィン変換を含む、
請求項３記載の方法。
【請求項６】
　前記第１のサーモグラムは、所与の人物の左足の足裏を表し、前記第２のサーモグラム
は、当該所与の人物の右足の足裏を表す、
請求項１記載の方法。
【請求項７】
　第１の時点で前記左足の足裏全域にわたり温度データを取得するために、前記モダリテ
ィを使用するステップと、
　第２の時点で前記右足の足裏全域にわたり温度データを取得するために、前記モダリテ
ィを使用するステップと、
を含み、
　前記第１の時点と前記第２の時点は、それぞれ異なる時点である、
請求項６記載の方法。
【請求項８】
　前記第１のサーモグラムと前記第２のサーモグラムの双方は、所与の人物の同じ足の足
裏を表し、前記第１のサーモグラムと前記第２のサーモグラムとを生成するために使用さ
れる温度データは、それぞれ異なる時点で取得される、
請求項１記載の方法。
【請求項９】
　前記少なくとも１つの温度検出モダリティはサーマルカメラを含む、
請求項１記載の方法。
【請求項１０】
　前記生成するステップは、
　前記サーマルカメラが前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏の温度データを取得す
るときに、自由空間において少なくとも３つの自由度の非拘束状態で、人物が前記サーマ
ルカメラを保持するステップを含み、
　当該人物が前記サーマルカメラを保持して前記温度データを取得している間、前記サー
マルカメラは空間内を自由に移動可能である、
請求項９記載の方法。
【請求項１１】
　前記少なくとも３つの自由度は、
　デカルト座標系のＸ軸、Ｙ軸およびＺ軸における並進運動、デカルト座標系のＸ軸、Ｙ
軸およびＺ軸を中心とする回転運動のうち、
少なくとも３つの運動を含む、
請求項１０記載の方法。
【請求項１２】
　前記少なくとも１つの温度検出モダリティは、足が置かれる中敷を含む、
請求項１記載の方法。
【請求項１３】
　前記制御するステップは、Ｘ軸の平行移動、Ｘ軸の回転、Ｙ軸の平行移動、Ｙ軸の回転
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、Ｚ軸の平行移動、およびＺ軸の回転のために、前記第１のサーモグラムと前記第２のサ
ーモグラムのうち少なくとも一方の配向を変化させるステップを含む、
請求項１記載の方法。
【請求項１４】
　前記生成するステップは、
　前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏の複数の離散的な温度値を取得するステップ
と、
　前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏のサーモグラムを生成するために、複数の隣
り合う離散的な温度値間の温度を計算するステップと
を含む、
請求項１記載の方法。
【請求項１５】
　前記少なくとも１つの温度検出モダリティは、前記少なくとも１つの足を受け入れるた
めの基板と、当該基板に対し相対的に定置された複数の温度センサとを有する開放型プラ
ットフォームを含む、
請求項１記載の方法。
【請求項１６】
　前記制御するステップは、
　１つの配向において記憶装置から前記第１のサーモグラムを取り出すステップと、
　前記第２のサーモグラムを配向するために前記第１のサーモグラムの配向を用いるステ
ップと、
を含む、
請求項１記載の方法。
【請求項１７】
　少なくとも１つの足の足裏の二次元領域全体にわたり温度を求めるように構成された、
前記少なくとも１つの温度検出モダリティを設けるステップをさらに含む、
請求項１記載の方法。
【請求項１８】
　前記第１のサーモグラムおよび前記第２のサーモグラムの二次元温度値の振幅を、１つ
の共通の値に合わせて正規化するステップをさらに含む、
請求項１記載の方法。
【請求項１９】
　前記少なくとも１つの変換は、前記第１のフィーチャおよび前記第２のフィーチャを１
つの共通の座標系にアライメントする、
請求項１記載の方法。
【請求項２０】
　患者の、それぞれ足裏を有する少なくとも１つの足における足の炎症を評価するシステ
ムにおいて、
　前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏の温度データから第１のサーモグラムと第２
のサーモグラムとを生成するように構成されたプロセッサを有するサーモグラムジェネレ
ータが設けられており、各サーモグラムは、前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏全
域にわたる二次元温度値の空間的に連続的なデータセットを成しており、前記第１のサー
モグラムは第１のフィーチャを有し、前記第２のサーモグラムは第２のフィーチャを有し
、
　前記サーモグラムジェネレータと共働するように接続された配向モジュールが設けられ
ており、当該配向モジュールは、前記第１のサーモグラムの第１のフィーチャを前記第２
のサーモグラムの対応する第２のフィーチャとアライメントするために、少なくとも前記
第１のサーモグラムに少なくとも１つのアフィン変換を適用するように構成されており、
　前記配向モジュールと共働するように接続されたパターン認識システムが設けられてお
り、当該パターン認識システムは、前記第１のサーモグラム内および前記第２のサーモグ
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ラム内のいずれかの個所で、当該サーモグラムが、足の炎症を示唆する複数のパターンの
うちの１つを表しているか否かを判定するように構成されており、
　前記パターン認識システムと共働するように接続されたアナライザが設けられており、
当該アナライザは、前記サーモグラムが前記複数のパターンのうちの１つを表しているか
否かの前記判定の結果を示す出力情報を形成するように構成されている、
足の炎症を評価するシステム。
【請求項２１】
　前記第１のサーモグラムは、所与の人物の左足の足裏を表し、前記第２のサーモグラム
は、当該所与の人物の右足の足裏を表す、
請求項２０記載のシステム。
【請求項２２】
　前記サーモグラムジェネレータは、第１の時点で前記左足の足裏全域にわたり温度デー
タを取得するように、かつ、第２の時点で前記右足の足裏全域にわたり温度データを取得
するように、構成されており、前記第１の時点と前記第２の時点は、それぞれ異なる時点
である、
請求項２１記載のシステム。
【請求項２３】
　前記第１のサーモグラムと前記第２のサーモグラムの双方は、所与の人物の同じ足の足
裏を表し、前記第１のサーモグラムと前記第２のサーモグラムとを生成するために使用さ
れる温度データは、実質的に同じ時点で取得される、
請求項２０記載のシステム。
【請求項２４】
　前記サーモグラムジェネレータはサーマルカメラを含む、
請求項２０記載のシステム。
【請求項２５】
　前記サーマルカメラは、前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏の温度データを取得
するために、自由空間において少なくとも３つの自由度の非拘束状態で、人物が当該サー
マルカメラを保持できるように、構成されており、
　前記人物が前記サーマルカメラを保持して前記温度データを取得している間、前記カメ
ラは空間内を自由に移動可能である、
請求項２４記載のシステム。
【請求項２６】
　前記少なくとも３つの自由度は、
　デカルト座標系のＸ軸、Ｙ軸およびＺ軸における並進運動、デカルト座標系のＸ軸、Ｙ
軸およびＺ軸を中心とする回転運動のうち、
少なくとも３つの運動を含む、
請求項２５記載のシステム。
【請求項２７】
　前記サーモグラムジェネレータは、前記少なくとも１つの足を受け入れるように構成さ
れた中敷を含む、
請求項２０記載のシステム。
【請求項２８】
　前記サーモグラムジェネレータは、
　前記少なくとも１つの足の足裏の複数の離散的な温度値を取得するように、かつ、
　前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏のサーモグラムを生成するために、複数の隣
り合う離散的な温度値間の温度を計算するように、
構成されている、
請求項２０記載のシステム。
【請求項２９】
　患者の、それぞれ足裏を有する少なくとも１つの足における足の炎症を評価するコンピ
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ュータシステムにおいて使用するためのコンピュータプログラム製品であって、当該コン
ピュータプログラム製品は、コンピュータ読み取り可能プログラムコードが設けられた有
形の非一時的なコンピュータ使用可能媒体を含み、前記コンピュータ読み取り可能プログ
ラムコードは、
　前記少なくとも１つの足のそれぞれの足裏の第１のサーモグラムと第２のサーモグラム
とを生成するために、少なくとも１つの温度検出モダリティにより形成される温度データ
を使用するためのプログラムコードであって、各サーモグラムは、前記少なくとも１つの
足のそれぞれの足裏全域にわたる二次元温度値の空間的に連続的なデータセットを成して
おり、前記第１のサーモグラムは第１のフィーチャを有し、前記第２のサーモグラムは第
２のフィーチャを有する、プログラムコードと、
　前記第１のサーモグラムの第１のフィーチャを前記第２のサーモグラムの対応する第２
のフィーチャとアライメントするために、前記第１のサーモグラムと前記第２のサーモグ
ラムとに少なくとも１つのアフィン変換を適用するデバイスを制御するためのプログラム
コードと、
　前記第１のサーモグラムおよび前記第２のサーモグラムの一方または両方におけるいず
れかの個所で、前記サーモグラムのうちの少なくとも１つが、足の炎症を示唆する複数の
パターンのうちの１つを表しているか否かを判定するためのプログラムコードと、
　前記サーモグラムが前記複数のパターンのうちの１つを表しているか否かの前記判定の
結果を示す出力情報を形成するためのプログラムコードと、
を含む、
コンピュータプログラム製品。
【請求項３０】
　前記第１のサーモグラムは、所与の人物の左足の足裏を表し、前記第２のサーモグラム
は、当該所与の人物の右足の足裏を表す、
請求項２９記載のコンピュータプログラム製品。
【請求項３１】
　第１の時点で前記左足の足裏全域にわたり温度データを取得するためのプログラムコー
ドと、
　第２の時点で前記右足の足裏全域にわたり温度データを取得するためのプログラムコー
ドと、
をさらに含み、
　前記第１の時点と前記第２の時点は、それぞれ異なる時点である、
請求項３０記載のコンピュータプログラム製品。
【請求項３２】
　前記第１のサーモグラムと前記第２のサーモグラムの双方は、所与の患者の同じ足の足
裏を表し、前記第１のサーモグラムと前記第２のサーモグラムとを生成するために使用さ
れる温度データは、それぞれ異なる時点で取得される、
請求項２９記載のコンピュータプログラム製品。
【請求項３３】
　前記少なくとも１つの温度検出モダリティはサーマルカメラを含む、
請求項２９記載のコンピュータプログラム製品。
【請求項３４】
　前記第１のサーモグラムおよび前記第２のサーモグラムの二次元温度値の振幅を、１つ
の共通の値に合わせて正規化するためのプログラムコードをさらに含む、
請求項２９記載のコンピュータプログラム製品。
【請求項３５】
　少なくとも１つの前記アフィン変換は、鏡映、回転、スケーリングおよび平行移動のう
ち少なくとも１つを含む、
請求項２９記載のコンピュータプログラム製品。
【請求項３６】
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　前記第１のサーモグラムおよび前記第２のサーモグラムに、少なくとも１つの非アフィ
ン変換を適用することをさらに含む、
請求項２９記載のコンピュータプログラム製品。
【請求項３７】
　前記アフィン変換によって、前記第１のフィーチャおよび前記第２のフィーチャが１つ
の共通の座標系にアライメントされる、
請求項２９記載のコンピュータプログラム製品。
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