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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３区分
【発行日】平成29年7月6日(2017.7.6)

【公表番号】特表2017-502412(P2017-502412A)
【公表日】平成29年1月19日(2017.1.19)
【年通号数】公開・登録公報2017-003
【出願番号】特願2016-541344(P2016-541344)
【国際特許分類】
   Ｇ０６Ｆ  17/30     (2006.01)
   Ｇ０６Ｔ   7/60     (2017.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０６Ｆ   17/30     ２２０Ｂ
   Ｇ０６Ｔ    7/60     １５０Ｂ
   Ｇ０６Ｆ   17/30     １７０Ｄ

【手続補正書】
【提出日】平成29年5月23日(2017.5.23)
【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】
　メタデータを生成する方法であって、
　ユーザインターフェースを介して、少なくとも１つのプロセッサによって、ビデオスト
リームの特定のフレームに示される複数のオブジェクトの選択を受信することと、ここに
おいて、前記特定のフレームは物理空間に対応する位置空間中の前記複数のオブジェクト
を示す、
　前記少なくとも１つのプロセッサによって、前記位置空間中の前記複数のオブジェクト
のそれぞれの位置を示す位置情報に基づいて、前記複数のオブジェクトが、前記位置空間
中の特定の幾何学的構成の候補の中に配置されていることを決定することと、ここにおい
て、前記特定の幾何学的構成の候補は、前記複数のオブジェクトのうちのオブジェクトの
第１のペア間の第１の距離と、前記複数のオブジェクトのうちのオブジェクトの第２のペ
ア間の第２の距離との間の比較に基づいて、複数の幾何学的構成の候補から選択され、
　前記少なくとも１つのプロセッサによって、前記特定のフレーム中の前記複数のオブジ
ェクトの前記特定の幾何学的構成の候補を特定する前記メタデータを生成することと、
　を備える方法。
【請求項２】
　前記位置空間中の前記複数のオブジェクトについて基準位置を決定することと、ここに
おいて、前記位置空間は、複数の領域を備える、
　前記基準位置に最も近いセントロイドを有する、前記複数の領域のうちの特定の領域を
特定することと、ここにおいて、前記メタデータは前記特定の領域を示す、
　をさらに備える、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記複数の領域の各領域は、コードブックの、異なるコードワードに対応し、第１のコ
ードワードは第１の数のビットを含み、第２のコードワードは、前記第１の数のビットと
は異なる第２の数のビットを含む、請求項２に記載の方法。
【請求項４】
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　前記位置空間は複数の領域を備え、前記複数の領域の各領域は、コードブックの、異な
るコードワードに対応し、前記複数のオブジェクトの各オブジェクトについて、前記メタ
データは、前記複数の領域のうち、前記オブジェクトを含む特定の領域を特定する特定の
コードワードを含む、請求項１に記載のメタデータを生成する方法。
【請求項５】
　前記位置空間中の前記複数のオブジェクトについて基準位置を決定することをさらに備
え、
　前記基準位置は、前記ビデオストリームのピクセル座標空間または前記物理空間中の前
記複数のオブジェクトの位置に基づく、請求項１に記載の方法。
【請求項６】
　前記メタデータを含むファイルを生成することをさらに備え、ここにおいて、前記ファ
イルは、前記ビデオストリームとは分離される、請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　前記複数のオブジェクトの総数、前記位置空間の１つまたは複数の領域に含まれるオブ
ジェクトの数、またはそれらの組合せに基づいて、１つまたは複数の尺度を決定すること
と、
　前記１つまたは複数の尺度に基づいて、前記特定の幾何学的構成の候補を選択するため
に決定木を使用することと、
　をさらに備える、請求項１に記載の方法。
【請求項８】
　前記位置空間は、前記ビデオストリームのピクセル座標空間を備える、請求項１に記載
の方法。
【請求項９】
　前記選択を受信することに応答して、前記ビデオストリーム内で、前記複数のオブジェ
クトをトラッキングすることをさらに備える、請求項１に記載の方法。
【請求項１０】
　プロセッサによって実行されると、前記プロセッサに、
　ビデオストリームの特定のフレームに示される複数のオブジェクトの選択を受信するこ
とと、ここにおいて、前記特定のフレームは物理空間に対応する位置空間中の前記複数の
オブジェクトを示す、
　前記複数のオブジェクトのそれぞれの位置を示す位置情報に基づいて、前記複数のオブ
ジェクトが、前記位置空間中の特定の幾何学的構成の候補の中に配置されていることを決
定することと、ここにおいて、前記特定の幾何学的構成の候補は、前記複数のオブジェク
トのうちのオブジェクトの第１のペア間の第１の距離と、前記複数のオブジェクトのうち
のオブジェクトの第２のペア間の第２の距離との間の比較に基づいて、複数の幾何学的構
成の候補から選択され、
　前記特定のフレーム中の前記複数のオブジェクトの前記特定の幾何学的構成の候補を特
定するメタデータを生成することと、
　を行わせる命令を記憶する非一時的コンピュータ可読媒体。
【請求項１１】
　前記複数のオブジェクトは、前記ビデオストリームに示されるトラッキングされるオブ
ジェクトのセットから選択される、請求項１０に記載の非一時的コンピュータ可読媒体。
【請求項１２】
　オブジェクトの前記第１のペアは、前記複数のオブジェクトのうちの第１のオブジェク
トと前記複数のオブジェクトのうちの第２のオブジェクトとを含み、オブジェクトの前記
第２のペアは、前記第２のオブジェクトと前記複数のオブジェクトのうちの第３のオブジ
ェクトとを含む、請求項１０に記載の非一時的コンピュータ可読媒体。
【請求項１３】
　前記メタデータは、前記特定の幾何学的構成の候補に適用されるべきスケール係数、前
記特定の幾何学的構成の候補に関する方向の向きのインジケータ、および前記特定の幾何
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学的構成の候補が軸の回りで反転されるべきであるかどうかを示すミラーフラグインジケ
ータを示す、請求項１０に記載の非一時的コンピュータ可読媒体。
【請求項１４】
　前記命令は、前記プロセッサによって実行されると、さらに前記プロセッサに、前記複
数のオブジェクトの基準位置を、地面における前記複数のオブジェクトの平均位置として
計算させる、請求項１０に記載の非一時的コンピュータ可読媒体。
【請求項１５】
　前記メタデータは、前記ビデオストリームのキャプチャの間に生成され、ここにおいて
、前記命令は、前記プロセッサによって実行されると、さらに前記プロセッサに、前記複
数のオブジェクトを特定するために、前記メタデータを探索させる、請求項１０に記載の
非一時的コンピュータ可読媒体。
【請求項１６】
　前記命令は、前記プロセッサによって実行されると、さらに前記プロセッサに、
　前記ビデオストリーム内で前記ビデオストリームの非連続的なフレームにおける前記複
数のオブジェクトの幾何学的配置をトラッキングすることと、
　各非連続的なフレームについて、
　　ディスプレイを介して、前記幾何学的配置の指示を提示することと、
　　前記非連続的なフレームについて前記複数の幾何学的構成の候補のうちの１つの幾何
学的構成の候補を特定する、対応するメタデータを生成することと、
　を行わせる、請求項１０に記載の非一時的コンピュータ可読媒体。
【請求項１７】
　装置であって、
　ビデオストリームの特定のフレームに示される複数のオブジェクトの選択を受信するた
めの手段と、ここにおいて、前記特定のフレームは物理空間に対応する位置空間中の前記
複数のオブジェクトを示す、
　前記複数のオブジェクトのそれぞれの位置を示す位置情報に基づいて、前記複数のオブ
ジェクトが、前記位置空間中の特定の幾何学的構成の候補の中に配置されていることを決
定するための手段と、ここにおいて、前記特定の幾何学的構成の候補は、前記複数のオブ
ジェクトのうちのオブジェクトの第１のペア間の第１の距離と、前記複数のオブジェクト
のうちのオブジェクトの第２のペア間の第２の距離との間の比較に基づいて、複数の幾何
学的構成の候補から選択され、
　前記特定のフレーム中の前記複数のオブジェクトの前記特定の幾何学的構成の候補を特
定するメタデータを生成するための手段と、
　を備える装置。
【請求項１８】
　前記位置空間中の前記複数のオブジェクトについて基準位置を決定するための手段をさ
らに備え、
　ここにおいて、前記基準位置は、前記複数のオブジェクトの重心に基づいて決定される
、請求項１７に記載の装置。
【請求項１９】
　前記メタデータは、前記複数のオブジェクトの総数または前記複数のオブジェクトの前
記総数の近似値を示す、請求項１７に記載の装置。
【請求項２０】
　前記メタデータはマルチビット数を備え、前記マルチビット数の各ビット位置は、前記
位置空間の複数の領域のうちの異なる領域に対応し、ここにおいて、前記マルチビット数
の各ビットについて、前記ビットの値は、対応する領域が、前記複数のオブジェクトのう
ちの少なくとも１つのオブジェクトによって占有されているかどうかを示す、請求項１７
に記載の装置。
【請求項２１】
　前記位置空間が複数の重複しない領域を備える、請求項１７に記載の装置。
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【請求項２２】
　前記特定の幾何学的構成の候補は、前記複数のオブジェクトの位置によって定義される
形状を備え、ここにおいて、前記複数のオブジェクトの各オブジェクトについて、前記オ
ブジェクトの特定の位置は、前記形状の異なる頂点に対応する、請求項１７に記載の装置
。
【請求項２３】
　前記ビデオストリーム内で、前記複数のオブジェクトをトラッキングするための手段を
さらに備える、請求項１７に記載の装置。
【請求項２４】
　装置であって、
　　ビデオストリームの特定のフレーム内の複数のオブジェクトの選択を受信することと
、ここにおいて、前記特定のフレームは物理空間に対応する位置空間中の前記オブジェク
トを示す、
　　前記位置空間中の前記複数のオブジェクトのそれぞれの位置を示す位置情報を取得す
ることと
　を行うように構成される判別器と、
　　前記位置情報に基づいて、前記複数のオブジェクトが、前記位置空間中の特定の幾何
学的構成の候補の中に配置されていることを決定することと、ここにおいて、前記特定の
幾何学的構成の候補は、前記複数のオブジェクトのうちのオブジェクトの第１のペア間の
第１の距離と、前記複数のオブジェクトのうちのオブジェクトの第２のペア間の第２の距
離との間の比較に基づいて、複数の幾何学的構成の候補から選択され、
　　前記特定のフレーム中の前記複数のオブジェクトの前記特定の幾何学的構成の候補を
特定するメタデータを生成することと
　を行うように構成される選択器と、
　を備える、装置。
【請求項２５】
　前記位置空間中の前記複数のオブジェクトについて基準位置を決定するように構成され
るオブジェクトトラッカーをさらに備え、
　前記位置情報は、前記基準位置に対する前記複数のオブジェクトの位置を示す、請求項
２４に記載の装置。
【請求項２６】
　前記選択器は、前記複数の幾何学的構成の候補のうちのどれが、前記複数のオブジェク
トの前記位置によって表される形状と最も類似しているかを決定するように構成される、
請求項２４に記載の装置。
【請求項２７】
　プロセッサに結合され、データを送信および受信するように構成される通信回路をさら
に備える、請求項２４に記載の装置。
【請求項２８】
　前記選択器は、前記複数の幾何学的構成の候補のうちのどれが、前記位置空間中の前記
複数のオブジェクトの分布と最も類似しているかを決定するように構成され、
　前記ビデオストリーム内で、前記複数のオブジェクトをトラッキングするように構成さ
れるオブジェクトトラッカーをさらに備え、前記位置空間は地面を備える、請求項２４に
記載の装置。
【請求項２９】
　前記メタデータを前記ビデオストリームの前記特定のフレームと関連付けるように構成
されるビデオストリームエディタをさらに備え、
　前記選択器は、前記位置空間中の前記複数のオブジェクトを示す第２のフレーム中の前
記複数のオブジェクトの各々の第２の位置を示す情報に基づいて、前記複数のオブジェク
トの前記複数の幾何学的構成の候補のうちの異なる１つを特定する第２のメタデータを生
成するように構成され、
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　前記ビデオストリームエディタは、前記第２のメタデータを前記ビデオストリームの前
記第２のフレームと関連付けるように構成される、請求項２４に記載の装置。
【請求項３０】
　プロセッサに結合され、前記ビデオストリームを生成するように構成されるカメラをさ
らに備える、請求項２４に記載の装置。
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