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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30年2月22日(2018.2.22)

【公開番号】特開2015-132602(P2015-132602A)
【公開日】平成27年7月23日(2015.7.23)
【年通号数】公開・登録公報2015-046
【出願番号】特願2015-2175(P2015-2175)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｐ  13/00     (2006.01)
   Ｇ０１Ｒ  33/02     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｐ   13/00     　　　Ｅ
   Ｇ０１Ｒ   33/02     　　　Ｑ

【手続補正書】
【提出日】平成30年1月5日(2018.1.5)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１０】
　本発明は、建物内の複数の出入口のいずれかの出入口を通って移動する対象の存在及び
その移動方向を検出する検出システムであって、出入口に予め決められた方向に設置され
、この出入口を横断する磁界を発生させる、少なくとも２つの磁石、対象の体または筐体
、車体等に取り付けられた通信ユニットであって、該通信ユニットは、前記対象の加速度
を検出し、該検出した加速度に対応する信号を生成する３軸加速度センサ、及び、対象が
出入口を通過する際、出入口の磁界によって発生する摂動を感知し、感知した摂動に応じ
た信号を発生させるように構成された磁気センサ、を備えること、前記磁気センサ及び前
記３軸加速度センサと協働し、前記磁気センサ及び前記加速度センサによって生成された
信号を処理して前記対象の存在及び前記出入口を通る前記対象の移動方向を検出し、前記
対象の存在及び前記出入口を通る前記対象の移動方向に関するデータと、前記複数の出入
口の中の前記出入口の場所位置情報と、前記通信ユニットに関連する一意的な識別情報を
生成するプロセッサーであって、該プロセッサーは、前記磁気センサによって生成された
信号からピーク信号を検出するピーク検出モジュール、前記検出されたピーク信号を検証
するように構成された検証モジュール、及び、前記通信ユニットの前記加速度センサによ
って生成された信号と前記検証されたピーク信号に基づく重力ベクトルと、前記出入口を
横断する前記磁界に対応するベクトルと背景磁界ベクトルとに基づいて補正された磁界ベ
クトルと、前記重力ベクトルと前記補正された磁界ベクトルに基づいて前記出入口におけ
る対象の存在および前記対象の移動方向を検出し、前記出入口における前記対象の存在お
よび移動方向に対応するデータを生成する方向検出モジュール、を含むベクトル演算モジ
ュール、を備えること、前記データを無線送信するように構成された送信器、及び、前記
通信ユニットと通信し、対象の存在と出入口通過方向、出入口の場所及び通信ユニットを
一意に識別する識別情報に関するデータを受信する、出入口から離れた場所に設置された
サーバー、を備えたこと、を特徴とする。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１３
【補正方法】変更
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【補正の内容】
【００１３】
　２つの磁石は、一実施形態では、第一の磁石のＮ極から第二の磁石のＳ極へと向かう磁
界が出入口を横断して発生するよう、磁石同士が互いに同軸となるように出入口に設置さ
れていることが実際的である。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１６
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１７】
　本発明の検出ユニットのベクトル演算モジュールには、加速度センサより得られる信号
をフィルタリングするローパスフィルターモジュールであって、ピーク信号が検出される
と同時に瞬時に加速度センサの信号のフィルタリングを行うローパスフィルターモジュー
ルと、フィルタリングしたＸ、Ｙ及びＺ軸における信号の平均値を計算し、さらにＸ、Ｙ
及びＺ軸における信号の平均値の集計を行って重力ベクトルを算出する平均計算モジュー
ルと、前記出入口を横断する磁界に該当するベクトルから背景磁界ベクトルの減算を行い
補正された磁界ベクトルを得るために構成された減算モジュールがさらに含まれる。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１８】
　本発明の検出ユニットのサーバーは、一実施形態では、受信データを予め受信してある
データと比較し、その異常を検出するように構成された比較モジュールであって、さらに
、異常を検出した際には受信したデータと出入口を通過した対象の映像データの比較によ
り異常の修正ができるように構成された比較モジュールと、サーバーの表示ユニットに受
信データに基づいて対象の方向を表示し、また異常がある場合はその異常をも表示するよ
うに構成された前記比較モジュールと共に共働する表示モジュールと、が実装される。
【手続補正６】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２０】
　加えて、システムにはさらに対象が通過する出入口の場所を検出する位置検出システム
が含まれる。
【手続補正７】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２２】
　本発明の検出方法は、建物内の複数の出入口のいずれかの出入口を通って移動する対象
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の存在及びその移動方向を検出する方法であって、出入口を横断する磁界を発生させるた
め、少なくとも２つの磁石を出入口に予め決められた方向に設置する段階、対象が通信ユ
ニットと共に出入口を通過する時、出入口の磁界により発生する摂動を感知し、感知した
摂動に応じた信号を発生させる段階、前記通信ユニットが通過する加速度を検出し、検出
した加速度に対応する信号を生成する段階、前記感知した摂動に対応する信号及び前記加
速度に対応する信号を処理する段階であって、前記感知された摂動信号のピーク信号を検
出する段階、前記検出されたピーク信号を検証する段階、前記通信ユニットの加速度セン
サによって生成された加速度信号と前記検証されたピーク信号とから重力ベクトルを算出
する段階、前記出入口を横断する磁界に対応するベクトルと背景磁界ベクトルに基づいて
補正された磁界ベクトルを決定する段階、対象の存在と出入口を通過する方向を重力ベク
トルと補正された磁界ベクトルとによって検出する段階、対象の存在と出入口を通過する
方向を検出し、対象の存在と通過方向、複数の出入口の間の出入口の場所、及び出入口に
おける通信ユニットの一意の識別情報を生成する段階と、前記データを送信する段階と、
及び、対象の存在と出入口を通過する方向、出入口の場所及び一意な識別情報に関するデ
ータを受信する段階を含むこと、を特徴とする。
【手続補正８】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２３
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正９】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２５】
　さらに、補正された磁界ベクトルを算出する段階は、背景磁界のベクトルを計算する段
階と、出入口を横断する磁界に対応するベクトルから背景磁界ベクトルの減算を行い補正
された磁界ベクトルを得る段階を含むことができる。
【手続補正１０】
【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】
建物内の複数の出入口のいずれかの出入口を通って移動する対象の存在及びその移動方向
を検出する検出システムであって、
　出入口に予め決められた方向に設置され、この出入口を横断する磁界を発生させる、少
なくとも２つの磁石；
　対象の体または筐体、車体等に取り付けられた通信ユニットであって、該通信ユニット
は、
　前記対象の加速度を検出し、該検出した加速度に対応する信号を生成する３軸加速度セ
ンサ；及び
　対象が出入口を通過する際、出入口の磁界によって発生する摂動を感知し、感知した摂
動に応じた信号を発生させるように構成された磁気センサ；を備えること、
　前記磁気センサ及び前記３軸加速度センサと協働し、前記磁気センサ及び前記加速度セ
ンサによって生成された信号を処理して前記対象の存在及び前記出入口を通る前記対象の
移動方向を検出し、前記対象の存在及び前記出入口を通る前記対象の移動方向に関するデ
ータと、前記複数の出入口の中の前記出入口の場所位置情報と、前記通信ユニットに関連
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する一意的な識別情報を生成するプロセッサーであって、該プロセッサーは、
　前記磁気センサによって生成された信号からピーク信号を検出するピーク検出モジュー
ル；
　前記検出されたピーク信号を検証するように構成された検証モジュール；及び、
　前記通信ユニットの前記加速度センサによって生成された信号と前記検証されたピーク
信号に基づく重力ベクトルと、前記出入口を横断する前記磁界に対応するベクトルと背景
磁界ベクトルとに基づいて補正された磁界ベクトルと、前記重力ベクトルと前記補正され
た磁界ベクトルに基づいて前記出入口における対象の存在および前記対象の移動方向を検
出し、前記出入口における前記対象の存在および移動方向に対応するデータを生成する方
向検出モジュール、を含むベクトル演算モジュール；を備えること、
　前記データを無線送信するように構成された送信器；及び
　前記通信ユニットと通信し、対象の存在と出入口通過方向、出入口の場所及び通信ユニ
ットを一意に識別する識別情報に関するデータを受信する、出入口から離れた場所に設置
されたサーバー；
を備えたことを特徴とする検出システム。
【請求項２】
請求項１記載の検出システムにおいて、対象の移動の各方向は出入口における対象の入場
または退出に該当する検出システム。
【請求項３】
請求項１記載の検出システムにおいて、前記磁石は、永久磁石、電磁石のうちの少なくと
も一つである検出システム。
【請求項４】
請求項１記載の検出システムにおいて、前記磁石は、第一の磁石のＮ極から第二の磁石の
Ｓ極へと向かう磁界が出入口を横断して発生するよう、磁石同士が互いに同軸となるよう
に出入口に設置されている検出システム。
【請求項５】
請求項１記載の検出システムにおいて、通信ユニットはスマートフォンであり、それを一
意に識別する情報はスマートフォンのIMEI (International Mobile Equipment Identity)
 番号である検出システム。
【請求項６】
請求項１記載の検出システムにおいて、通信ユニットを対象の体、筐体、車体などの腹面
に、通信ユニットの縦方向軸が対象の前額面に沿うように保持または設置する検出システ
ム。
【請求項７】
請求項１記載の検出システムにおいて、前記ベクトル演算モジュールは、
　加速度センサより得られる信号をフィルタリングするローパスフィルターモジュールで
あって、ピーク信号が検出されると同時に瞬時に加速度センサの信号のフィルタリングを
行うローパスフィルターモジュール；
　フィルタリングしたＸ、Ｙ及びＺ軸における信号の平均値を計算し、さらにＸ、Ｙ及び
Ｚ軸における信号の平均値の集計を行って重力ベクトルを算出する平均計算モジュール；
及び
　前記出入口を横断する磁界に対応する前記ベクトルから前記背景磁界ベクトルを減算し
て前記補正された磁界ベクトルを得る減算モジュール；を含む検出システム。
【請求項８】
請求項１記載の検出システムにおいて、前記サーバーには、
　受信データを予め受信してあるデータと比較し、その異常を検出するように構成されて
いて、さらに、異常を検出した際には受信したデータと出入口を通過した対象の映像デー
タの比較により異常の修正ができるように構成された比較モジュール；及び
　サーバーの表示ユニットに受信データに基づいて対象の方向を表示し、また異常がある
場合はその異常をも表示するように構成された、前記比較モジュールと協働する表示モジ
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ュール；を備えた検出システム。
【請求項９】
請求項８記載の検出システムにおいて、前記表示モジュールには、ユーザーインターフェ
ースが含まれていて、前記比較モジュールは、異常が検出された場合、ユーザーが出入口
を通過する対象の映像を表示ユニットで参照し、ユーザーインターフェースを用いて手動
で異常を修正することを可能とした検出システム。
【請求項１０】
請求項１記載の検出システムにおいて、対象が通過する出入口の場所を検出する位置検出
システムが含まれる検出システム。
【請求項１１】
請求項１０の検出システムにおいて、前記位置検出システムを、RFID (radio frequency 
identifier)システム、GPS追跡システムからなる群から選択した検出システム。
【請求項１２】
　建物内の複数の出入口のいずれかの出入口を通って移動する対象の存在及びその移動方
向を検出する方法であって、
　出入口を横断する磁界を発生させるため、少なくとも２つの磁石を出入口に予め決めら
れた方向に設置する段階；
　対象が通信ユニットと共に出入口を通過する時、出入口の磁界により発生する摂動を感
知し、感知した摂動に応じた信号を発生させる段階；
　前記通信ユニットが通過する加速度を検出し、検出した加速度に対応する信号を生成す
る段階；
　前記感知した摂動に対応する信号及び前記加速度に対応する信号を処理する段階であっ
て、
　前記感知された摂動信号のピーク信号を検出する段階；
　前記検出されたピーク信号を検証する段階；
　前記通信ユニットの加速度センサによって生成された加速度信号と前記検証されたピー
ク信号とから重力ベクトルを算出する段階；
　前記出入口を横断する磁界に対応するベクトルと背景磁界ベクトルに基づいて補正され
た磁界ベクトルを決定する段階
　対象の存在と出入口を通過する方向を重力ベクトルと補正された磁界ベクトルとによっ
て検出する段階；
　対象の存在と出入口を通過する方向を検出し、対象の存在と通過方向、複数の出入口の
間の出入口の場所、及び出入口における通信ユニットの一意の識別情報を生成する段階；
　前記データを送信する段階；及び
　対象の存在と出入口を通過する方向、出入口の場所及び一意な識別情報に関するデータ
を受信する段階；
を含むことを特徴とする検出方法。
【請求項１３】
請求項１２記載の検出方法において、前記重力ベクトルを算出する段階は、
　ピーク信号が検出されると同時に、瞬時に加速度センサの信号のフィルタリングを行う
段階；及び
　フィルタリングしたＸ、Ｙ及びＺ軸における信号の平均値を計算し、さらにＸ、Ｙ及び
Ｚ軸における信号の平均値の集計を行って重力ベクトルを算出する段階；を含む検出方法
。
【請求項１４】
請求項１２記載の検出方法において、前記補正された磁界ベクトルを算出する段階は、
　背景磁界のベクトルを計算する段階；及び
　出入口を横断する磁界に対応するベクトルから背景磁界ベクトルの減算を行い補正され
た磁界ベクトルを得る段階；を含む検出方法。
【請求項１５】
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請求項１２記載の検出方法において、さらに、
　受信データを予め受信してあるデータと比較し、その異常を検出する段階；
　異常を検出した際には受信したデータと出入口を通過した対象の映像データの比較によ
り異常の修正を行う段階；及び
　受信データに基づき対象の移動方向を表示し、また異常がある場合はその異常を表示す
る段階；を含む検出方法。
【請求項１６】
請求項１５記載の検出方法において、前記受信データを比較する段階には、異常が検出さ
れた際にユーザーが出入口を通過する対象の映像を参照し、手動で異常を修正することを
可能とする段階が含まれる検出方法。
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