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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22年8月5日(2010.8.5)

【公表番号】特表2010-501068(P2010-501068A)
【公表日】平成22年1月14日(2010.1.14)
【年通号数】公開・登録公報2010-002
【出願番号】特願2009-524127(P2009-524127)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｄ   5/26     (2006.01)
   Ｇ０１Ｄ   5/347    (2006.01)
   Ｇ０１Ｄ   5/36     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｄ   5/26    　　　Ｋ
   Ｇ０１Ｄ   5/34    　　　Ｆ
   Ｇ０１Ｄ   5/36    　　　Ｂ

【手続補正書】
【提出日】平成22年6月15日(2010.6.15)
【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】
　軸（６）の周りを回転し、かつ、実質的に全面に符号化（コーディング）を有する円形
ディスク（２ａ、２ｂ、２ｃ、２ｄ、２ｅ、２ｆ、２ｇ、２ｋ）と、
　前記円形ディスクと関連して移動可能な平面感光性の検出器（３ａ、３ｂ、３ｇ、３ｈ
、３ｉ、３ｊ、３ｋ）と、
　前記円形ディスク（２ａ、２ｂ、２ｃ、２ｄ、２ｅ、２ｆ、２ｇ、２ｋ）および前記検
出器（３ａ、３ｂ、３ｇ、３ｈ、３ｉ、３ｊ、３ｋ）の相対位置に関する情報を有する符
号化画像を、前記検出器（３ａ、３ｂ、３ｇ、３ｈ、３ｉ、３ｊ、３ｋ）に生成する装置
と、
　回転角度を測定するためのメモリ計算要素（４ａ、４ｂ）と、
　を有する前記軸（６）周りの回転角度を測定する光電子角度センサ（１ａ、１ｂ）であ
って、
　前記装置は、前記符号化画像を実質的に完全に生成し、
　前記メモリ計算要素（４ａ、４ｂ）は、前記符号化によって構成可能な電子的な標準パ
ターンを形成し、前記標準パターンおよび前記符号化画像に基づいて、パラメータ変動確
率比較法によって前記回転角度を測定する、
　ことを特徴とする光電子角度センサ。
【請求項２】
　前記標準パターンが、モデルに基づいて構成されていることを特徴とする請求項１に記
載の光電子角度センサ。
【請求項３】
　前記画像が、５０％以上、好ましくは７５％以上、より好ましくは１００％で符号化さ
れていることを特徴とする請求項１または２に記載の光電子角度センサ。
【請求項４】
　前記検出器（３ａ、３ｂ、３ｇ）および前記円形ディスク（２ａ、２ｂ、２ｇ）の領域
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が、前記検出器および前記円形ディスクの寸法で構成されていることを特徴とする請求項
１～３のいずれか１項に記載の光電子角度センサ。
【請求項５】
　前記検出器（３ａ、３ｂ、３ｇ）および前記円形ディスク（２ａ、２ｂ、２ｇ）の領域
が、実質的に一致していることを特徴とする請求項４に記載の光電子角度センサ。
【請求項６】
　前記円形ディスク（２ａ、２ｂ、２ｇ）および前記検出器（３ａ、３ｂ、３ｇ、３ｈ）
の中心軸が、同軸上に配置されていることを特徴とする請求項１～５のいずれか１項に記
載の光電子角度センサ。
【請求項７】
　前記標準パターンが、前記画像に応じて標準パターンの回転角度を示す標準回転角度で
構成されていることを特徴とする請求項１～６のいずれか１項に記載の光電子角度センサ
。
【請求項８】
　前記標準パターンが、前記画像の数学モデル、前記符号化の数学モデル、前記画像の複
写、前記符号化の複写、前記画像のシミュレーション、または、前記符号化のシミュレー
ション、に基づいて構成されていることを特徴とする請求項１～７のいずれか１項に記載
の光電子角度センサ。
【請求項９】
　前記比較法が、推定法または数学相関法に基づくものであることを特徴とする請求項１
～８のいずれか１項に記載の光電子角度センサ。
【請求項１０】
　前記推定法が、最尤推定法または最小二乗法であることを特徴とする請求項９に記載の
光電子角度センサ。
【請求項１１】
　前記比較法が、符号化要素による放射状の重み付けを有していることを特徴とする請求
項１～１０のいずれか１項に記載の光電子角度センサ。
【請求項１２】
　前記符号化が、部分コードとして、方位角方向および径方向で角度に依存する可変コー
ド（ｃ５）、ジーメンススターのような増分コード、極性方法で分配されるポイントコー
ド（ｃ２、ｃ４）、絶対コード（ｃ２′）、および／または、方位角度的に延びる放射コ
ード（ｃ３′）、を有していることを特徴とする請求項１～１１のいずれか１項に記載の
光電子角度センサ。
【請求項１３】
　軸（６）の周りを回転し、かつ、実質的に全面が符号化された円形ディスク（２ａ、２
ｂ、２ｃ、２ｄ、２ｅ、２ｆ、２ｇ、２ｋ）と、前記円形ディスクと関連して移動可能な
平面感光性の検出器（３ａ、３ｂ、３ｇ、３ｈ、３ｉ、３ｊ、３ｋ）と、を有する前記軸
（６）周りの回転角度を測定する測定方法において、
　前記円形ディスク（２ａ、２ｂ、２ｃ、２ｄ、２ｅ、２ｆ、２ｇ、２ｋ）および前記検
出器（３ａ、３ｂ、３ｇ、３ｈ、３ｉ、３ｊ、３ｋ）の相対位置に関する情報を有する符
号化画像を、前記検出器（３ａ、３ｂ、３ｇ、３ｈ、３ｉ、３ｊ、３ｋ）に生成する生成
工程と、
　少なくとも１つのパラメータで変更され、かつ、前記符号化画像によって組み込み可能
に構成された電子標準パターンを形成する形成工程と、
　前記標準パターンと前記画像との比較および前記パラメータの変化によって、回転角度
を導き出す導出工程と、
　を準じ有することを特徴とする測定方法。
【請求項１４】
　前記標準パターンが、前記画像の数学モデル、前記符号化の数学モデル、前記画像のア
ルゴリズム記述、前記符号化のアルゴリズム記述、画像生成シミュレーションまたは画像
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生成複写、または、符号化生成シミュレーションまたは符号化生成複写として、設けられ
ていることを特徴とする請求項１３に記載の測定方法。
【請求項１５】
　前記標準パターンおよび前記画像が、比較する際にデジタル処理で重ねられることを特
徴とする請求項１３または１４に記載の測定方法。
【請求項１６】
　前記導出工程では、推定法または数学相関法が用いられることを特徴とする請求項１３
～１５のいずれか１項に記載の測定方法。
【請求項１７】
　前記推定法が、最尤推定法または最小二乗法であることを特徴とする請求項１６に記載
の測定方法。
【請求項１８】
　前記標準パターンの回転位置を示す標準回転角度が、前記パラメータとして選択され、
パラメータ推定が前記最尤推定法によって実行され、そして、前記回転角度が前記推定さ
れたパラメータとして測定されることを特徴とする請求項１３～１７のいずれか１項に記
載の測定方法。
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