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【ＦＩ】
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   Ｂ６０Ｔ    8/1755   　　　Ａ
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【手続補正書】
【提出日】平成27年12月17日(2015.12.17)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１６】
　図３ｂに参照符号３２２で示す第２の時点において、車両３０２は第２の地点３２０へ
移動しているとする。第２の地点３２０において、車両の中心軸は、線３２４で示すよう
に変化しているとする。再び、システム１００のカメラ１１２は、視界領域における参照
符号３１４で示す物または物体群を識別可能である。その後、車両３０２の中心軸３２４
と、視界領域内にある線３３６で示される物３１４の位置との間の角度θＡ２を計算する
。加えて、車両３０２から物３１４までの距離ＤＡ２を計算してよい。同様に、車両３０
２の中心軸３１８と、視界領域内にある物３１５の位置を示す線３１７との間の角度θＢ

２を識別し、また車両３０２から物３１５までの距離ＤＢ２を計算してよい。
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