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【手続補正書】
【提出日】平成22年2月22日(2010.2.22)
【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】
　実際のオペレータによる、複数の意図に対応する機械装置の操作を検出し、
　前記実際のオペレータによる前記検出された操作に基づいて、１以上の仮想オペレータ
に関するデータを生成し、
　前記１以上の仮想オペレータに関する前記生成されたデータに基づいて、前記実際のオ
ペレータの意図を推定することを特徴とする操作補助方法。
【請求項２】
　請求項１に記載の操作補助方法において、
　前記実際のオペレータが前記推定された意図を維持している経過時間を計算し、
　計算した前記経過時間に基づいて、前記実際のオペレータの前記推定された意図がどれ
ほど確実であるかを示す前記実際のオペレータの意図の状態を判定することを特徴とする
操作補助方法。
【請求項３】
　請求項２に記載の操作補助方法において、
　前記経過時間を計算する際に、
　所定の時点における前記実際のオペレータの意図、および前記所定の時点以前の少なく
とも一つの前記実際のオペレータの過去の意図を推定し、
　前記所定の時点における前記実際のオペレータの意図、および前記所定の時点以前の少
なくとも一つの前記実際のオペレータの前記過去の意図に基づいて、前記経過時間を計算
することを特徴とする操作補助方法。
【請求項４】
　請求項１に記載の操作補助方法において、
　前記機械装置は、車両であり、
　前記実際のオペレータは、前記車両のドライバであることを特徴とする操作補助方法。
【請求項５】
　請求項１に記載の操作補助方法において、
　前記操作の検出において、複数の異なる時点において前記実際のオペレータの操作を検
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出し、
　前記１以上の仮想オペレータに関するデータを生成する際に、
　前記複数の異なる時点における操作にそれぞれ関連付けられた複数の意図からなる意図
系列を生成し、前記意図系列をそれぞれ与えられた複数の仮想オペレータを設定し、
　各意図系列および前記複数の異なる時点における前記操作に関連付けられた複数の部分
近似度合を、各仮想オペレータについて、前記複数の異なる時点毎に検出された実際のオ
ペレータの前記操作、および前記複数の異なる時点に対応する各仮想オペレータの操作に
基づいて生成し、各仮想オペレータの前記複数の異なる時点における前記複数の部分近似
度合に基づいて、各仮想オペレータの近似度合を算出し、
　前記複数の仮想オペレータの前記近似度合に基づいて、前記複数の仮想オペレータから
一つを選択し、
　前記選択された仮想オペレータについて設定された意図（以降、仮想意図とする）に基
づいて、前記実際のオペレータの前記意図を推定することを特徴とする操作補助方法。
【請求項６】
　請求項５に記載の操作補助方法において、
　前記１以上の仮想オペレータに関するデータを生成する際に、
　前記選択された仮想オペレータについて前記仮想意図が設定された時点を判定し、
　前記選択された仮想オペレータについて、前記仮想意図とは異なる意図が前記意図系列
で最後に出現する時点を判定し、
　前記仮想意図に対応する前記時点、および前記意図系列で前記仮想意図とは異なる意図
が最後に出現する前記時点に基づいて、前記選択された仮想オペレータによって前記仮想
意図が維持される経過時間を計算し、
　計算した前記経過時間に基づいて、前記オペレータの前記意図の状態を判定することを
特徴とする操作補助方法。
【請求項７】
　請求項４に記載の操作補助方法において、
　前記実際のオペレータが前記推定された意図を維持している経過時間を計算し、
　計算した前記経過時間に基づいて、前記推定された意図がどれほど確実であるかを示す
前記推定された意図の状態を判定し、
　前記車両に関するリスクポテンシャルを算出し、
　算出された前記リスクポテンシャル、推定された前記意図、および前記意図の状態に基
づいて、車両操作手段に発生させる反力を算出し、
　前記反力を前記車両操作手段に付加することを特徴とする操作補助方法。
【請求項８】
　請求項７に記載の操作補助方法において、
　前記車両操作手段は、アクセルペダルまたはステアリングホイールであることを特徴と
する操作補助方法。
【請求項９】
　請求項７に記載の操作補助方法において、
　前記反力を算出する際に、
　前記意図の状態に基づいて前記リスクポテンシャルを補正し、
　補正された前記リスクポテンシャルと推定された前記意図に基づいて、前記反力を算出
することを特徴とする操作補助方法。
【請求項１０】
　請求項７に記載の操作補助方法において、
　前記反力を算出する際に、
　算出された前記リスクポテンシャルと推定された前記意図に基づいて、前記反力を算出
し、
　前記意図の状態に基づいて、算出した前記反力を補正することを特徴とする操作補助方
法。
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【請求項１１】
　請求項１に記載の操作補助方法において、
　前記実際のオペレータが前記推定された意図を維持している経過時間を計算し、
　計算した前記経過時間に基づいて、前記推定された意図がどれほど確実であるかを示す
前記推定された意図の状態を判定し、
　前記実際のオペレータの前記意図の状態に基づいて、前記機械装置の作動を調整するこ
とを特徴とする操作補助方法。
【請求項１２】
　実際のオペレータによる、複数の意図に対応する機械装置の操作を検出する検出手段と
、
　前記検出手段によって検出された前記実際のオペレータによる前記操作に基づいて、１
以上の仮想オペレータに関するデータを生成する生成手段と、
　前記１以上の仮想オペレータに関する前記生成されたデータに基づいて、前記実際のオ
ペレータの意図を推定する推定手段とを備えることを特徴とする操作補助装置。
【請求項１３】
　請求項１２に記載の操作補助装置において、
　前記推定手段は、前記実際のオペレータが前記意図を維持している経過時間を計算し、
計算した前記経過時間に基づいて前記意図の状態を判定することを特徴とする操作補助装
置。
【請求項１４】
　請求項１３に記載の操作補助装置において、
　前記推定手段は、所定の時点における前記実際のオペレータの意図、および前記所定の
時点以前の少なくとも一つの前記実際のオペレータの過去の意図を推定し、前記所定の時
点における前記実際のオペレータの意図、および前記所定の時点以前の少なくとも一つの
前記実際のオペレータの前記過去の意図に基づいて、前記経過時間を計算することを特徴
とする操作補助装置。
【請求項１５】
　請求項１２に記載の操作補助装置において、
　前記機械装置は、車両であり、
　前記実際のオペレータは、前記車両のドライバであることを特徴とする操作補助装置。
【請求項１６】
　請求項１２に記載の操作補助装置において、
　前記検出手段は、複数の異なる時点において前記オペレータの操作を検出し、
　前記生成手段は、
　前記複数の異なる時点における操作にそれぞれ関連付けられた複数の意図からなる意図
系列を生成し、前記意図系列をそれぞれ与えられた複数の仮想オペレータを設定し、
　各意図系列および前記複数の異なる時点における前記操作に関連付けられた複数の部分
近似度合を、各仮想オペレータについて、前記複数の異なる時点毎に検出された実際のオ
ペレータの前記操作、および前記複数の異なる時点に対応する各仮想オペレータの操作に
基づいて生成し、各仮想オペレータの前記複数の異なる時点における前記複数の部分近似
度合に基づいて、各仮想オペレータの近似度合を算出し、
　前記複数の仮想オペレータの前記近似度合に基づいて、前記複数の仮想オペレータから
一つを選択し、
　前記推定手段は、前記選択された仮想オペレータについて設定された意図（以降、仮想
意図とする）に基づいて、前記実際のオペレータの前記意図を推定することを特徴とする
操作補助装置。
【請求項１７】
　請求項１６に記載の操作補助装置において、
　前記生成手段は、
　前記選択された仮想オペレータについて前記仮想意図が設定された時点を判定し、
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　前記選択された仮想オペレータについて、前記仮想意図とは異なる意図が前記意図系列
で最後に出現する時点を判定し、
　前記仮想意図に対応する前記時点、および前記意図系列で前記仮想意図とは異なる意図
が最後に出現する前記時点に基づいて、前記選択された仮想オペレータによって前記仮想
意図が維持される経過時間を計算し、
　計算した前記経過時間に基づいて、前記推定された意図の状態を判定することを特徴と
する操作補助装置。
【請求項１８】
　請求項１５に記載の操作補助装置において、
　前記１以上の仮想オペレータに関する前記生成されたデータに基づいて、前記推定され
た意図の状態を判定する判定手段と、
　前記車両に関するリスクポテンシャルを算出するリスクポテンシャル算出手段と、
　前記リスクポテンシャル算出手段で算出された前記リスクポテンシャル、前記推定手段
で推定された前記意図、および前記判定手段で判定された前記意図の状態に基づいて、車
両操作手段に発生させる反力を算出する反力算出手段と、
　前記反力算出手段で算出された前記反力を前記車両の車両操作手段に付加する付加手段
とをさらに備えることを特徴とする操作補助装置。
【請求項１９】
　請求項１８に記載の操作補助装置において、
　前記車両操作手段は、アクセルペダルまたはステアリングホイールであることを特徴と
する操作補助装置。
【請求項２０】
　機械装置の操作を補助する制御プログラムにおいて、
　実際のオペレータによる、複数の意図に対応する前記機械装置の操作を検出する処理と
、
　前記実際のオペレータによる前記検出された操作に基づいて、１以上の仮想オペレータ
に関するデータを生成する処理と、
　前記１以上の仮想オペレータに関する前記生成されたデータに基づいて、前記実際のオ
ペレータの意図を推定する処理とをコンピュータに実行させることを特徴とする制御プロ
グラム。
【請求項２１】
　ドライバによる、複数の意図に対応する車両の操作を検出する検出手段と、
　前記検出手段によって検出された前記操作に基づいて、それぞれ所定の操作が関連付け
られた１以上の仮想ドライバに関するデータを生成する生成手段と、
　前記１以上の仮想ドライバに関する前記生成されたデータに基づいて、前記ドライバの
意図を推定する推定手段とを備えることを特徴とする車両。
【請求項２２】
　請求項２１に記載の車両において、
　前記ドライバの前記推定された意図の状態を判定し、前記ドライバの前記判定された意
図の状態に基づいて、前記車両の作動を制御する制御手段をさらに備えることを特徴とす
る車両。
【請求項２３】
　オペレータによる、複数の意図に対応する機械装置の操作を検出し、
　検出された前記操作に基づいて、前記オペレータの意図を推定し、
　検出された前記操作に基づいて、前記オペレータの前記推定された意図に関するデータ
を生成し、
　前記生成されたデータに基づいて、前記オペレータの前記推定された意図の状態を判定
することを特徴とする操作補助方法。
【請求項２４】
　オペレータによる、複数の意図に対応する機械装置の操作を検出する検出手段と、
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　前記検出手段によって検出された前記操作に基づいて、前記オペレータの意図を推定す
る推定手段と、
　前記検出手段によって検出された前記操作に基づいて、前記オペレータの前記推定され
た意図に関するデータを生成する生成手段と、
　前記生成手段によって生成されたデータに基づいて、前記オペレータの前記推定された
意図の状態を判定する判定手段とを備えることを特徴とする操作補助装置。
【請求項２５】
　機械装置の操作を補助する制御プログラムにおいて、
　オペレータによる、複数の意図に対応する前記機械装置の操作を検出する処理と、
　検出された前記操作に基づいて、前記オペレータの意図を推定する処理と、
　検出された前記操作に基づいて、前記オペレータの前記推定された意図に関するデータ
を生成する処理と、
　前記生成されたデータに基づいて、前記オペレータの前記推定された意図の状態を判定
する処理とをコンピュータに実行させることを特徴とする制御プログラム。
【請求項２６】
　オペレータによる、複数の意図に対応する機械装置の操作を検出する検出手段と、
　前記検出手段によって検出された前記操作に基づいて、前記オペレータの意図を推定す
る推定手段と、
　前記検出手段によって検出された前記操作に基づいて、前記オペレータの前記推定され
た意図に関するデータを生成する生成手段と、
　前記生成手段によって生成されたデータに基づいて、前記オペレータの前記推定された
意図の状態を判定する判定手段とを備えることを特徴とする車両。
 
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】発明の名称
【補正方法】変更
【補正の内容】
【発明の名称】　操作補助方法、操作補助装置、制御プログラム、および車両
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００５】
　本発明による操作補助方法は、実際のオペレータによる、複数の意図に対応する機械装
置の操作を検出し、実際のオペレータによる前記検出された操作に基づいて、１以上の仮
想オペレータに関するデータを生成し、１以上の仮想オペレータに関する生成されたデー
タに基づいて、実際のオペレータの意図を推定する。
　本発明による操作補助装置は、実際のオペレータによる、複数の意図に対応する機械装
置の操作を検出する検出手段と、検出手段によって検出された実際のオペレータによる操
作に基づいて、１以上の仮想オペレータに関するデータを生成する生成手段と、１以上の
仮想オペレータに関する生成されたデータに基づいて、実際のオペレータの意図を推定す
る推定手段とを備える。
　本発明による機械装置の操作を補助する制御プログラムは、実際のオペレータによる、
複数の意図に対応する前記機械装置の操作を検出する処理と、実際のオペレータによる検
出された操作に基づいて、１以上の仮想オペレータに関するデータを生成する処理と、１
以上の仮想オペレータに関する生成されたデータに基づいて、実際のオペレータの意図を
推定する処理とをコンピュータに実行させる。
　本発明による車両は、ドライバによる、複数の意図に対応する車両の操作を検出する検
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出手段と、検出手段によって検出された操作に基づいて、それぞれ所定の操作が関連付け
られた１以上の仮想ドライバに関するデータを生成する生成手段と、１以上の仮想ドライ
バに関する生成されたデータに基づいて、ドライバの意図を推定する推定手段とを備える
。
 
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００６】
　本発明による操作補助方法は、オペレータによる、複数の意図に対応する機械装置の操
作を検出し、検出された操作に基づいて、オペレータの意図を推定し、検出された操作に
基づいて、オペレータの推定された意図に関するデータを生成し、生成されたデータに基
づいて、オペレータの推定された意図の状態を判定する。
　本発明による操作補助装置は、オペレータによる、複数の意図に対応する機械装置の操
作を検出する検出手段と、検出手段によって検出された操作に基づいて、オペレータの意
図を推定する推定手段と、検出手段によって検出された操作に基づいて、オペレータの推
定された意図に関するデータを生成する生成手段と、生成手段によって生成されたデータ
に基づいて、オペレータの推定された意図の状態を判定する判定手段とを備える。
　本発明による機械装置の操作を補助する制御プログラムは、オペレータによる、複数の
意図に対応する機械装置の操作を検出する処理と、検出された操作に基づいて、オペレー
タの意図を推定する処理と、検出された操作に基づいて、オペレータの推定された意図に
関するデータを生成する処理と、生成されたデータに基づいて、オペレータの推定された
意図の状態を判定する処理とをコンピュータに実行させる。
　本発明による車両は、オペレータによる、複数の意図に対応する機械装置の操作を検出
する検出手段と、検出手段によって検出された操作に基づいて、オペレータの意図を推定
する推定手段と、検出手段によって検出された操作に基づいて、オペレータの推定された
意図に関するデータを生成する生成手段と、生成手段によって生成されたデータに基づい
て、オペレータの推定された意図の状態を判定する判定手段とを備える。
 
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００７】
　本発明による操作補助方法、操作補助装置、制御プログラム、および車両によれば、精
度よく運転意図を推定することができる。
 
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　さらに、車両操作手段に反力を発生させる際に、実際のドライバの期待に合った操作反
力制御を行うことができる。
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