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(57)【要約】
　環境内のコンピュータビジョン駆動型アプリケーショ
ンのためのシステムおよび方法は、環境全体にわたって
画像データを収集することと；画像データから環境オブ
ジェクトグラフを維持することとを含み得、環境オブジ
ェクトグラフを維持することは、オブジェクトを分類し
、オブジェクト位置を追跡し、相互作用事象を検知し、
環境オブジェクトグラフ内のオブジェクト関連性をイン
スタンス化し、少なくとも１つのオブジェクトインスタ
ンスの変更をオブジェクト関連性全体にわたって伝播す
ることにより環境オブジェクトグラフを更新することと
；環境オブジェクトグラフ内の少なくとも１つのオブジ
ェクトインスタンスのオブジェクト状態を検査し、オブ
ジェクト状態に関連付けられた行為を実行することとを
含む反復プロセスである。本システムおよび方法は、自
動チェックアウト、在庫管理、および／または他のシス
テムインテグレーションへ適用され得る。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　チェックアウトプロセスを促進する方法であって
　・環境全体にわたって画像データを収集することと；
　・前記画像データから環境オブジェクトグラフを維持することであって、前記環境オブ
ジェクトグラフは、前記環境全体にわたる時間および空間におけるコンピュータビジョン
分類型オブジェクトのデータ表現であり、確率的オブジェクト関連性を有するオブジェク
トの少なくとも１つのサブセットを含む、維持することと；
　・前記環境オブジェクトグラフを維持することは、
　　・前記画像データ内に捕捉された第１の領域内で、第１のオブジェクトと少なくとも
１つの買物客オブジェクトとを分類することと；
　　・前記第１の領域内で、前記第１のオブジェクトと前記買物客オブジェクト間の相互
作用事象を検知することと、
　　・前記環境オブジェクトグラフを更新することであって、これにより前記第１のオブ
ジェクトは前記買物客オブジェクトに確率的に関連付けられる、更新することとのうちの
少なくとも１つのインスタンスを含み：前記方法はさらに、
　・前記買物客オブジェクトに確率的に関連付けられたオブジェクトを検査し、これによ
りチェックアウトリストを生成することとを含む方法。
【請求項２】
　前記画像データ内で捕捉された第２の領域内で、前記買物客オブジェクトを検知し、前
記チェックアウトリストによりチェックアウトプロセスを開始することをさらに含む請求
項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記買物客オブジェクトに関連付けられた口座へアクセスすることをさらに含む請求項
２に記載の方法であって、前記チェックアウトプロセスを開始することは前記第２の領域
へ入った後に前記チェックアウトリストを前記口座へ課金することを含む、方法。
【請求項４】
　前記チェックアウトプロセスを開始することは、前記チェックアウトリストを前記第２
の領域内のチェックアウト処理システムへ伝達することを含む、請求項３に記載の方法。
【請求項５】
　前記チェックアウト処理システムにおいて、前記チェックアウトリストからのアイテム
を前記チェックアウト処理システムへ投入することをさらに含む請求項４に記載の方法。
【請求項６】
　前記チェックアウトリスト内のアイテムの前記チェックアウト処理システムの製品入力
をバイアスすることをさらに含む請求項５に記載の方法。
【請求項７】
　前記第１のオブジェクトは、初期信頼水準を有する前記買物客オブジェクトへ確率的に
関連付けられ；
　前記チェックアウトリストを生成することは、信頼性閾値を満足する信頼水準を有する
オブジェクトを前記チェックアウトリストへ加えることを含む、請求項２に記載の方法。
【請求項８】
　前記第１の領域は第１のカメラからの画像データ内で捕捉され、前記第２の領域は第２
のカメラからの画像データ内で捕捉される、請求項２に記載の方法。
【請求項９】
　前記第１の領域と前記第２の領域は１台のカメラからの画像データ内に捕捉される、請
求項２に記載の方法。
【請求項１０】
　前記第１のオブジェクトは、第１の信頼水準を有する所有されたオブジェクトとして前
記買物客オブジェクトと確率的に関連付けられ、第２のインスタンスにおいて前記環境オ
ブジェクトグラフを維持することは：
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　・前記画像データ内で捕捉された第３の領域内で、第２のオブジェクトと前記買物客オ
ブジェクトとを分類することと、
　・所有されたオブジェクトとしての前記第２のオブジェクトと第２の信頼水準を有する
前記買物客オブジェクトとを関連付けることと；
　・前記ＥＯＧを更新することであって、前記第１の信頼水準は前記第２の信頼水準に応
じて少なくとも部分的に変更される、更新することと、を含む、請求項２に記載の方法。
【請求項１１】
　前記買物客オブジェクトに関連付けられた口座へアクセスすることと；前記口座のアプ
リケーションインスタンスにおいて、前記チェックアウトリストを提示することとをさら
に含む請求項１に記載の方法。
【請求項１２】
　前記第１のインスタンス後の第２のインスタンスにおいて前記環境オブジェクトグラフ
を維持することは：前記第１の領域において、前記第１のオブジェクトを分類することと
、前記環境オブジェクトグラフを更新し、これにより前記第１のインスタンスにおける前
記第１のオブジェクトと前記買物客オブジェクトとの関連性を除去することとを含む、請
求項１に記載の方法。
【請求項１３】
　第２のインスタンスにおいて前記環境オブジェクトグラフを維持することは：
　・前記画像データ内で捕捉された第２の領域において、第２のオブジェクトと前記買物
客オブジェクトとを分類することであって、前記第２のオブジェクトは確率的に含まれた
オブジェクトとの複合オブジェクトである、分類することと、
　・前記第２の領域において、前記第１のオブジェクトと前記買物客オブジェクト間の相
互作用事象を検知することと、
　・前記ＥＯＧを更新し、これにより、前記第２のオブジェクトと前記第２のオブジェク
トの前記確率的に含まれたオブジェクトは、前記買物客オブジェクトに確率的に関連付け
られる、更新することとを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項１４】
　前記第１のオブジェクトと前記買物客オブジェクト間の前記相互作用事象を検知するこ
とは、近接性閾値を満足する前記第１のオブジェクトと前記買物客オブジェクト間の近接
性を検知することを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項１５】
　前記第１のオブジェクトと前記買物客オブジェクトとを分類することは、分類中にコン
ピュータビジョン駆動型プロセスを適用することであって、前記コンピュータビジョン駆
動型プロセスは、少なくとも画像特徴抽出および分類とニューラルネットワークのアプリ
ケーションとを含む、適用することを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項１６】
　・環境全体にわたって画像データを収集することと；
　・前記画像データから環境オブジェクトグラフを維持することとを含む方法において、
前記環境オブジェクトグラフを維持することは、
　・オブジェクトを分類し、対応オブジェクトインスタンスを環境オブジェクトグラフ内
に保管することと、
　・オブジェクト位置を追跡し、オブジェクト経路内のオブジェクトインスタンスの関連
性を確立することと、
　・相互作用事象を検知し、検知された相互作用事象のサブセットの事象インスタンスに
関し、前記相互作用事象に関与する少なくとも２つのオブジェクトインスタンスのオブジ
ェクト関連性を生成することと、
　・オブジェクト関連性全体にわたって少なくとも１つのオブジェクトインスタンスにお
ける変更を伝播することを含み前記環境オブジェクトグラフを更新することと；
を含む繰り返しプロセスであり、前記方法はさらに、
　・前記環境オブジェクトグラフ内の少なくとも１つのオブジェクトインスタンスのオブ
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ジェクト状態を検査し、前記オブジェクト状態に関連付けられた行為を実行することを含
む、方法。
【請求項１７】
　画像データを収集することは、環境全体にわたって分散された複数の画像捕捉装置から
画像データを収集することを含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項１８】
　環境全体にわたって分散された複数の画像捕捉装置から画像データを収集することは、
在庫保管捕捉構成、相互作用捕捉構成、オブジェクト識別捕捉構成、および可動捕捉構成
から選択される少なくとも２つの画像捕捉構成を含む一組の画像捕捉装置から画像データ
を収集することを含む、請求項１７に記載の方法。
【請求項１９】
　前記相互作用事象を検知することは、第１の分類の第１のオブジェクトと、近接性閾値
を満足する第２の分類の少なくとも１つの第２のオブジェクトとの間の近接性を検知する
ことを含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項２０】
　前記相互作用事象を検知することは：少なくとも１つの相互作用事象に関して、オブジ
ェクト近接事象を検知することと、少なくとも１つの第２の相互作用事象に関して、オブ
ジェクト変換事象を検知することとを含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項２１】
　前記オブジェクト変換事象を検知することは、オブジェクト出現事象、オブジェクト消
失事象、およびオブジェクト分類変更事象の組から選択されたオブジェクト変換を検知す
ることを含み得る、請求項２０に記載の方法。
【請求項２２】
　オブジェクトを分類することは、少なくとも１つの製品オブジェクト、複合オブジェク
ト、および人オブジェクトを含む一組の潜在的オブジェクトタイプのうちの１つとしてオ
ブジェクトを識別することを含み得る、請求項１６に記載の方法。
【請求項２３】
　前記環境オブジェクトグラフを維持することはさらに、前記環境オブジェクトグラフ内
のオブジェクトインスタンスを、少なくとも１つのオブジェクトとの階層的関連性を確率
的に有するとしてインスタンス化することを含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項２４】
　前記環境オブジェクトグラフを維持することはさらに、オブジェクトインスタンスの少
なくとも２つの確率的に可能な状態をインスタンス化することを含む、請求項１６に記載
の方法。
【請求項２５】
　オブジェクトを分類することは、第１の組の候補オブジェクトの初期分類モデルを介し
オブジェクトを分類することと、前記初期分類モデルを介した前記オブジェクトの分類が
分類条件を満たさなければ第２の組の候補オブジェクトの少なくとも第２の拡張分類モデ
ルを介し前記オブジェクトを分類することとを含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項２６】
　オブジェクトを分類することは、購買パターン、顧客購入履歴、および製品価格の組か
ら選択された補足入力を取り出すことと；前記補足入力のうちの１つに少なくとも部分的
に基づきオブジェクトを分類することとを含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項２７】
　画像データを収集することは、チェックアウト処理システムにおいて画像データを収集
することと；前記環境オブジェクトグラフを更新する際に補足入力としてＰＯＳ入力によ
り生成される製品識別子を適用することとを含む、請求項１６に記載の方法。
【請求項２８】
　オブジェクト状態を検査して行為を実行することは：
　前記環境オブジェクトグラフ内の低信頼性シナリオを検知することと；
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　前記環境の少なくとも１つの領域を規定する環境オブジェクトグラフ校正要求を伝達す
ることと；
　前記領域から入力された校正データを受信することと、
　前記校正データ入力により前記環境オブジェクトグラフを更新することとを含み得る、
請求項１６に記載の方法。
【請求項２９】
　オブジェクト状態を検査することは、買物客関連オブジェクトインスタンスに関連付け
られた製品オブジェクトインスタンスのチェックアウトリストを生成することを含む、請
求項１６に記載の方法。
【請求項３０】
　行為を実行することは：前記買物客関連オブジェクトインスタンスに関連付けられた口
座へアクセスすることと、前記買物客関連オブジェクトインスタンスがチェックアウト領
域内で検知されると前記チェックアウトリストを前記口座へ課金することとを含む、請求
項２９に記載の方法。
【請求項３１】
　行為を実行することは、前記買物客関連オブジェクトインスタンスの近傍のチェックア
ウト処理システムへ前記チェックアウトリストを伝達することを含む、請求項２９に記載
の方法。
【請求項３２】
　行為を実行することは、前記環境オブジェクトグラフを介し少なくとも部分的に駆動さ
れる在庫管理システムを提供することを含み、
　前記在庫管理システムを提供することは：製品の保管寿命を報告することと、製品計数
を報告することと、製品位置を報告することと、コンテナ内容を報告することとを含む、
請求項１６に記載の方法。
【請求項３３】
　一組のメディアコンテンツセグメントについて、
　前記環境オブジェクトグラフ内のモデリング信頼性を判断すること；
　前記モデリング信頼性に基づき内容表現を選択することであって、前記一組の選択肢か
ら選択された前記内容表現は少なくとも１つのモデル化データ表現とメディア表現とを含
む、選択することと；
　前記内容表現を保管することとをさらに含む請求項１６に記載の方法。
【請求項３４】
　少なくとも１つの条件と行為とによりオブジェクト規則を構成することをさらに含む請
求項１６に記載の方法であって、オブジェクト状態を検査して行為を実行することは、前
記オブジェクト規則の発生を検知することと前記オブジェクト規則の前記行為をトリガす
ることとを含む、方法。
【請求項３５】
　オブジェクトを分類することは、少なくとも画像特徴抽出および分類と畳み込みニュー
ラルネットワークとを含むコンピュータビジョン駆動型プロセスを適用すること、を含む
、請求項１６に記載の方法。
【請求項３６】
　・環境内の画像データを収集するように構成された撮像システムと；
　・前記画像データから環境オブジェクトグラフを維持するように構成された処理エンジ
ンであって、前記環境オブジェクトグラフは、前記環境全体にわたる時間および空間にお
ける分類型オブジェクトのデータ表現であり、確率的オブジェクト関連性を有するオブジ
ェクトの少なくとも１つのサブセットを含む、エンジンとを含むシステムにおいて、
　・前記処理エンジンはさらに：
　　・前記画像データ内のオブジェクトを分類し、対応オブジェクトインスタンスを前記
環境オブジェクトグラフ内に保管し、
　　・オブジェクト位置を追跡し、オブジェクト経路内のオブジェクトインスタンスの関
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連性を確立し、
　　・相互作用事象を検知し、検知された相互作用事象のサブセットの事象インスタンス
毎に、前記相互作用事象に関与する少なくとも２つのオブジェクトインスタンスのオブジ
ェクト関連性を生成し、
　　・前記環境オブジェクトグラフを更新し、少なくとも１つのオブジェクトインスタン
スの変更をオブジェクト関連性全体にわたって伝播するように構成される、システム。
【請求項３７】
　前記撮像システムが、在庫保管捕捉構成の画像捕捉装置、相互作用捕捉構成の画像捕捉
装置、オブジェクト識別捕捉構成の画像捕捉装置、および可動捕捉構成の画像捕捉装置を
含む請求項３６に記載のシステム。
【請求項３８】
　前記処理エンジンはさらに：前記環境オブジェクトグラフ内の第１の組のオブジェクト
インスタンスを複合オブジェクトモデリングによりインスタンス化し、前記環境オブジェ
クトグラフ内の第２の組のオブジェクトインスタンスを確率的マルチステートモデリング
によりインスタンス化するように構成される、請求項３６に記載のシステム。
【請求項３９】
　前記環境オブジェクトグラフ内の買物客オブジェクトインスタンスに関連付けられたオ
ブジェクトインスタンスを検査し、製品のチェックアウトリストを生成するように構成さ
れた仮想カート管理システムをさらに含む請求項３６に記載のシステム。
【請求項４０】
　前記仮想カート管理システムはさらに、前記買物客関連オブジェクトインスタンスがチ
ェックアウト領域において検知されると前記買物客オブジェクトインスタンスに関連付け
られた口座へアクセスし、前記チェックアウトリストを前記口座へ課金するように構成さ
れる、請求項３９に記載のシステム。
【請求項４１】
　チェックアウト処理システムをさらに含む請求項３９に記載のシステムであって、前記
チェックアウトリストは前記チェックアウト処理システムへ伝達される、システム。
【請求項４２】
　前記環境オブジェクトグラフへの検査インターフェースを含む在庫管理システムをさら
に含む請求項３６に記載のシステム。
【請求項４３】
　前記環境オブジェクトグラフと連携して動的メディアコンテンツ表現を保管するように
構成されたメタメディア保管システムをさらに含む請求項３６に記載のシステム。
【請求項４４】
　校正データ入力を前記処理エンジンへ提供するように構成された校正ツールをさらに含
む請求項３６に記載のシステム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
関連出願の相互参照
　本出願は参照のため本明細書に援用される２０１６年５月９日出願の米国仮特許出願第
６２／３３３，６６８号からの優先権を主張する。
【０００２】
技術分野
　本発明は、一般的には商行為および在庫管理の分野に関し、具体的には、環境内のコン
ピュータビジョン駆動型アプリケーションのための新しくかつ有用なシステムおよび方法
に関する。
【背景技術】
【０００３】
背景
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　店および倉庫は通常、在庫を管理するチャレンジに直面している。運営的観点から、多
くの洗練された事業運営はかなりの時間および資源を在庫の手動計数に注ぎ込む。このよ
うなプロセスは、誤りに脆弱であり、在庫の状態に関する定期的見解を提供するだけであ
る。
【０００４】
　顧客向き態様に関する在庫管理に関連して、店は、それらの製品および／またはサービ
スに対し顧客へ課金するための伝統的ツールおよびシステムに大いに依存する。伝統的販
売時点情報管理（point of sale）システムとさらにはセルフチェックアウト選択肢は通
常、長い列を生じ、買物経験に不満な顧客を残し得る。これは、物理的ショッピングがオ
ンラインショッピング選択肢により脅かされる場合には特に有害であり得る。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　したがって、商行為および在庫管理分野において、環境内のコンピュータビジョン駆動
型アプリケーションのための新しく有用なシステムおよび方法を生成する必要性がある。
本発明はこのような新しく有用なシステムおよび方法を提供する。
【図面の簡単な説明】
【０００６】
図面の簡単な説明
【図１】好適な実施形態のシステムの概略図である。
【図２】好適な実施形態の例示的システムの概略図である。
【図３】ＥＯＧが環境の様々な領域内のアプリケーションに適用される例示的シナリオの
概略図である。
【図４】本システムおよび方法を実現する際に使用される単一画像捕捉装置の概略図であ
る。
【図５】本システムの例示的画像捕捉装置構成の概略図である。
【図６】本システムの例示的画像捕捉装置構成の概略図である。
【図７】本システムの例示的画像捕捉装置構成の概略図である。
【図８】本システムの例示的画像捕捉装置構成の概略図である。
【図９】買物客の例示的経路の相互作用モデリングの概略図である。
【図１０】オブジェクト変換の概略図である。
【図１１】好適な実施形態の方法のフローチャート表現である。
【図１２】補足データ入力との例示的相互作用の概略図である。
【図１３】ＥＯＧを維持することに関与する反復プロセスの概略図である。
【図１４】アイテム計数推定によるオブジェクト分類と複合オブジェクトモデリングの例
示的概略図である。
【図１５Ａ】オブジェクト経路と、オブジェクト経路の終端点における関連する様々なオ
ブジェクト経路セグメントとの概略図である。
【図１５Ｂ】オブジェクト経路と、オブジェクト経路の終端点における関連する様々なオ
ブジェクト経路セグメントとの概略図である。
【図１６】以前のオブジェクト分類を変更するために、更新されたオブジェクト状態を運
動経路全体にわたって伝播する概略図である。
【図１７Ａ】複合オブジェクトモデリングおよび相互作用事象を含む例示的シナリオの概
略図である。
【図１７Ｂ】複合オブジェクトモデリングおよび相互作用事象を含む例示的シナリオの概
略図である。
【図１８】相互作用事象による複合オブジェクトモデリングおよびマルチステートモデリ
ングを含む例示的シーケンスの概略図である。
【図１９Ａ】複合オブジェクトモデリングと確率的マルチステートモデリングとを使用す
ることによる様々なオブジェクト間の相互作用の概略図である。
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【図１９Ｂ】複合オブジェクトモデリングと確率的マルチステートモデリングとを使用す
ることによる様々なオブジェクト間の相互作用の概略図であり、図１９Ｂではオブジェク
ト状態更新を伝播し図１９Ａのマルチステートモデリングを解決する；
【図２０】ＥＯＧに対する更新の概略図である。
【図２１】ＥＯＧに対する更新の概略図である。
【図２２】自動チェックアウトへ適用される方法のフローチャート表現である。
【図２３】チェックアウト処理システムとの統合に適用される方法のフローチャート表現
である。
【図２４】チェックアウトリストを伝達する概略図である。
【図２５】買物客関連オブジェクトをチェックアウトリストへ分割する概略図である。
【図２６】校正事象の概略図である。
【図２７】メディアをＥＯＧに従ってメタメディアストレージフォーマットで保管する概
略図である。
【図２８】チェックアウトリストを生成することへ適用される方法のフローチャート表現
である。
【図２９】ＥＯＧを維持する際の例示的プロセスインスタンスの概略図である。
【図３０】ＥＯＧを維持する際の例示的プロセスインスタンスの概略図である。
【図３１】ＥＯＧを維持する際の例示的プロセスインスタンスの概略図である。
【図３２】ＥＯＧを維持する際の例示的プロセスインスタンスの概略図である。
【図３３】ＥＯＧを維持する際の例示的プロセスインスタンスの概略図である。
【図３４】ＥＯＧを維持する際の例示的プロセスインスタンスの概略図である。
【図３５】ＥＯＧを維持する際の例示的プロセスインスタンスの概略図である。
【発明を実施するための形態】
【０００７】
実施形態の説明
　本発明の実施形態の以下の説明は、本発明をこれらの実施形態に限定するようには意図
されておらず、むしろ当業者が本発明をなし、利用することを可能にするように意図され
ている。
【０００８】
１．概要
　好適な実施形態の環境内のコンピュータビジョン（ＣＶ：computer vision）駆動型ア
プリケーションのためのシステムおよび方法は、観測空間内のオブジェクトをシームレス
に監視、追跡、および考慮するように機能する。本システムおよび方法は好適には、統計
ベース手法を介しオブジェクト状態を考慮する撮像システムおよび処理エンジンを利用す
る。本明細書において説明されるシステムおよび方法は、図１に示すように監視システム
の運用能力を変換し、他のシステムとの新しいインテグレーションおよびアプリケーショ
ンを可能にし得る。
【０００９】
　本システムおよび方法は、不完全な入力源および未知状態に対して弾性があり、好適に
は、時間と空間全体にわたって新しい画像データにより自己修正するために縦型モデリン
グ（longitudinal modeling）を適用し得る。本システムおよび方法は特に、オブジェク
トの相互作用および動きに関心がある人オブジェクトまたは装置オブジェクト（例えば買
物客、従業員、カート、バッグ）のそばの複数のオブジェクト（例えば製品）の追跡に依
存するＣＶ駆動型アプリケーションへ適用され得る。本システムおよび方法は、不完全な
入力ソース下で動作し、新情報により理解を更新し得る。
【００１０】
　好適には、本システムおよび方法はオブジェクトツーオブジェクト（object-to-object
）関連性を監視するように機能する。オブジェクトツーオブジェクト関連性は、別のオブ
ジェクトを保有するまたは含む１つのオブジェクト、または恐らく当該オブジェクトで構
成される１つのオブジェクトに関係し得る。オブジェクトツーオブジェクト関連性を介し
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、オブジェクトの状態は、時間と空間の様々なインスタンスにおいて直接確認可能かつ観
測可能画像データ無しに、時間と空間全体にわたって追跡され得る。例えば、人は、店内
のアイテムを取り上げ、当該アイテムを自身のポケットに入れる可能性があり、本システ
ムおよび方法は、人が店を離れるときに当該人により保有された当該アイテムを計上し得
る。
【００１１】
　本システムおよび方法は、環境内のオブジェクト内容、関連性、および／または有無の
理解を更新するために、様々な点においてそして様々な時刻にコンピュータビジョン検知
を使用し得る。視覚的識別可能製品を計上することに加え、不明瞭な目視観測物および視
覚的に隠蔽されたオブジェクトは、上述のオブジェクトツーオブジェクト関連性などのオ
ブジェクトおよび時間的関係を介したモデリングの定期的更新および伝播により計上され
得る。物理的世界におけるオブジェクトのこの種の仮想表現は、在庫アイテム、従業員、
買物客、コンテナ、保管要素（例えば棚）、異物、および／または任意の好適なタイプの
オブジェクトなどのオブジェクトをモデリングすることを含み得る。
【００１２】
　本システムおよび方法により適用されるモデリングは、モデル化されたオブジェクト状
態および関連性を一貫して反映する環境オブジェクトグラフ（ＥＯＧ：environmental ob
ject graph）とここでは呼ばれるモデリングシステムを介し特徴付けられ得る。
【００１３】
　本システムおよび方法は広範な様々な環境において用途を有し得る。１つの変形形態で
は、本システムおよび方法は、在庫相互作用が構造化されていないショッピングエリアま
たは販売フロアなどの開放環境内で使用され得る。買物客は、製品検査、製品移動、アイ
テムをカートまたはバッグへ追加すること、および／または他の相互作用を含む様々なや
り方で在庫と相互作用し得る。例えば、本システムおよび方法は、食料雑貨店、大型箱型
店、書店、コンビニエンスストア、ドラッグストア、靴店、および／または任意の好適な
タイプのショッピング環境などの店内で使用され得る。ショッピング環境内で使用される
際、本システムおよび方法は、より速くかついくつかのケースでは自動であり得る別のチ
ェックアウトプロセスを容易にし得る。
【００１４】
　本システムおよび方法は代案として、製品との相互作用がより制約されかつ規定従業員
相互作用へ概して限定される構造化された産業環境内で使用され得る。いくつかの産業環
境は、構造化されたエンティティ在庫相互作用により主として特徴付けられ得る。エンテ
ィティは、人であってもよいし、ロボットアイテム移動機などの自動システムであっても
よい。人およびロボットは両方とも、アイテムを環境へ追加するまたは環境から取り去る
際、またはアイテムを移動する際に利用され得る。例えば、本システムおよび／または方
法は、倉庫、保管設備、店のバックルーム、キャビネット、製造環境、および／または任
意の好適な産業環境において使用され得る。
【００１５】
　本システムおよび方法は代替的に、私物を追跡するために自家内などの他のタイプの環
境またはアプリケーション内で使用され得る。
【００１６】
　本システムおよび方法は好適には、図２に示すように撮像装置の分散ネットワークを含
む撮像システムと組み合わせて使用される。この撮像システムは店または隔離環境内に設
置され得る。例えば、本システムおよび方法は、店先における在庫および買物客を監視し
、保管および装填エリア内に保管された在庫を監視するために店環境内に配備され得る。
本システムおよび方法の様々なインスタンス化は、様々なサイトにおける複数の店または
位置が、協調的に作用し、管理者同士を繋ぐために高いレベルの洞察を提供し、および／
または様々な位置全体にわたってデータ洞察をてこ入れし得るように、ネットワークアク
セス可能コンピューティングプラットフォームに接続して使用され得る。
【００１７】
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　本システムおよび方法は追加的に、より広い分散型システムにおいて実装される可能性
があり、本システムおよび方法の運用論理は、撮像装置のネットワークにより１つの環境
全体にわたって実行され得る。様々なＣＶベースアプリケーションが、様々な連続的また
は不連続的領域内で実行され得る。これは、内部領域ＣＶベースアプリケーションおよび
領域間ＣＶベースアプリケーションを開始し得る地域的固有ＣＶ駆動型アプリケーション
を可能にし得る。これは、複数の店が本システムおよび方法を使用するモールのような環
境において使用される可能性がある。モールにおける本システムおよび方法は、各店領域
内の自動チェックアウトのような店固有ＣＶ駆動型アプリケーションを可能にし得るが、
また図３に示すように店間またはモールレベル相互作用を可能にする可能性がある。
【００１８】
　本システムおよび方法は同様に、小規模で適用される可能性があり、ＥＯＧモデリング
をカメラの視野内の様々な領域全体にわたって適用する単一カメラと共に働く可能性があ
る。一実施形態では、１つの位置における顧客によるオブジェクト相互作用は、顧客が別
の領域に入るとシステム運用へ適用され得る。例えば、小さな棚のアイテムは、買物客に
よるアイテム選択が追跡され得るように監視される可能性があり、次に、自動チェックア
ウトプロセスは、図４に示すように買物客が視野から離れるまたは出口を通ると、実行し
得る。
【００１９】
　本システムおよび方法は、広範な様々なアプリケーションを有し、他の部品と組み合わ
せて使用され得る。１つの主アプリケーションとして、本システムおよび方法は自動セル
フチェックに適用され得る。自動セルフチェックアウトは主として、顧客が店を離れると
きの保有アイテムを知る目的を有するショッピングプロセス中に仮想カート（またはチェ
ックアウトリスト）を生成または維持するシステムまたは方法により特徴付けられる。本
システムおよび方法は、仮想カートの全体に対して顧客の口座へ自動的に課金するために
使用されてもよいし、直接支払い（例えば現金による支払い、クレジット／デビットカー
ドなど）のためのチェックアウト処理システム（例えば販売時点情報管理（ＰＯＳ：poin
t of sale）装置またはパーソナルコンピューティング装置上の顧客アプリケーション）
へ伝達され得る明細概要書を生成するために使用されてもよい。いくつかのケースでは、
本システムおよび方法は、買物客の仮想カートまたは監視情報がチェックアウト処理シス
テムを強化する際に使用され得る支援型チェックアウトにおいて使用され得る。
【００２０】
　本システムおよび方法は代替的に、図書館、レンタル店、倉庫または任意の好適なアイ
テム保管設備などにおける顧客によるアイテムの取り去りを考慮するように使用され得る
。本システムおよび方法は代替的に、いくつかの位置へのアクセスを許可または制限する
または空港、遊園地または体育館などにおけるこのようなアクセスに課金するために使用
され得る。本システムは、食料雑貨店、コンビニエンスストア、マイクロコマース＆無人
店、バルクアイテム店、薬屋、書店、倉庫、モール、マーケット、カフェテリア、および
／または商品またはサービスの商行為または交換を促進する任意の好適な環境などの広範
な様々なショッピング環境に役立つように作られ得る。本明細書では、一組の累積アイテ
ムのための自動セルフチェックアウトが本システムおよび方法の主例示的アプリケーショ
ンとして使用されるが、任意の好適なアプリケーションが使用され得る。
【００２１】
　実際のシステムおよび方法の例示的シナリオとして、本システムおよび方法は、買物客
がシリアルアイルから箱をショッピングカート内へ追加することを検知し得る。カート内
の箱の数はカメラの現在視野のために観測可能ではないかもしれない。しかし、本システ
ムおよび方法は、様々な要因（例えば店内の買物客の位置）に基づくある確率的結果を有
するある相互作用に基づきＥＯＧ内の在庫の内部表現を更新し得る。本システムおよび方
法は例えば、棚が９つの箱を保持する９０％の確率、棚が８つの箱を有する８％の確率、
および７以下の箱を保持する２％の確率で予測するようにその理解を更新する。買物客の
カートは同様に、ある組の内容を有する確率的分布を割り当てられ得る。ある将来時点で
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、買物客のカートは３つの可視シリアル箱を含むものと観測され得る。このような情報は
、ショッピングカート内容が３つの箱を有する８０％確率および４以上の箱を有する２０
％確率で予測されるように、ＥＯＧ内の在庫表現を更新するために使用される。棚卸しが
同様に調整される。他の将来観測が同様に、在庫表現をさらに更新するために使用され得
る。ＰＯＳチェックアウト、または手動棚卸しなどの他のオブジェクト入力もまた、確率
を更新するために使用され得る。本システムおよび方法は好適には、様々な入力からのフ
ィードバックに基づき物理的世界のシステムの内部表現の質を能動的に改善する動的人工
知能を利用する。
【００２２】
　本システムおよび方法は追加的にまたは代替的に、在庫管理へ適用可能であり得る。伝
統的に、在庫管理は、在庫の計数ベース理解を維持するために、入荷量、チェックアウト
処理システム、明細領収書、および定期的手動棚卸資産会計を利用する。しかし、このよ
うな伝統的手法は、在庫のその理解において厳しく制限され得る。例えば、このような伝
統的システムは製品「シュリンケージ（shrinkage）」（例えば、期待されたアイテム計
数と実際の計数との相違はしばしば、盗難、製品誤配置、または不正棚卸資産会計から生
じる）を考慮し得ない。一般的に、伝統的在庫管理システムはまた、店内に存在する間ア
イテムの信頼できる情報を提供し、その代わりに、店内のすべてのアイテムを計数する従
業員をしばしば巻き込む時間がかかりかつ手動の在庫プロセスに依存し得る。本システム
および方法は好適には、計数期待値だけを含む在庫状態のリアルタイム理解を提供し得る
が、追加的にアイテム位置、アイテム相互作用履歴、棚保管期間監視、メディア、メタデ
ータ、および／または他の情報を提供し得る。
【００２３】
　本システムおよび方法は追加的にまたは代替的に、セキュリティ、監査、分析、および
／または視覚的監視に使用される監視へ適用可能であり得る。メディアとの相互作用、メ
ディアおよびメディア情報の保管、および／またはメディアの内容への応答は本システム
および方法の実施形態を介し対処され得る。
【００２４】
　本システムおよび方法は追加的にまたは代替的に、警告をトリガすること、および／ま
たは環境内の従業員またはシステムに指示することへ適用可能である可能性がある。いく
つかの変形形態では、カスタム化されたオブジェクト規則が、様々なタスクの実行をトリ
ガするように構成され得る。例えば、従業員警告は、冷凍オブジェクトが取り去られ冷凍
庫の外の棚上に残されるとトリガされる可能性がある。
【００２５】
　関連拡張として、本システムおよび方法は、特定／カスタムアプリケーションのカスタ
ム化運用論理用に実現され得る、および／または外部システムと一体化され得る。例えば
、プログラマティックインターフェースは、他のシステムが本システムおよび方法のオブ
ジェクトモデリング能力をてこ入れし得るように使用可能にされる可能性がある。本シス
テムおよび方法は同様に、別のアプリケーションに使用される可能性がある。
【００２６】
　本システムおよび方法は多様な潜在的恩恵をもたらし得る。１つの潜在的恩恵として、
本システムおよび方法は、散らかった環境に対しロバストな監視能力を提供し得る。本シ
ステムおよび方法は構造化されずかつ予期されないオブジェクト相互作用を考慮し得る。
本システムおよび方法は好適には、自己修正するように、および不完全検知のシナリオを
考慮するように様々な手法を利用する。この潜在的恩恵に関連して、本システムおよび方
法は、誤りを起こしがちでありかつ正規使用においてロバストでないかもしれない複雑な
オブジェクト相互作用の視覚的検知への依存性を回避し得る。本システムおよび方法は、
可能であればいくつかの実施形態では相互作用検知手法を使用し得るが、好適には、この
ような検知が失敗するかまたは直接観測可能でない場合に補正し得る。様々なＣＶアルゴ
リズム手法へ一般化され得るシステムおよび方法として、本システムおよび方法のアーキ
テクチャは、特定ＣＶアルゴリズムへ限定されることなく実現され得、産業の進歩に伴っ
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てシームレスに改善し得る。
【００２７】
　別の関連潜在的恩恵として、本システムおよび方法は観測の穴に対処し得る。他のオブ
ジェクト内のオブジェクトの妨害、不鮮明な視野、および隠蔽はすべて、既存手法がロバ
ストなオブジェクト追跡を提供するのを妨げてきた要因である。本システムおよび方法は
、間接的検知、オブジェクトモデリングの伝播、および／または反事実的予測など様々な
手法を採用することによりこのような状況下で動作し得る。
【００２８】
　別の潜在的恩恵として、本システムおよび方法は多様な監視システムインフラストラク
チャに対処し得る。本システムおよび方法は、任意の数の撮像装置と任意の質の撮像装置
とを有し得る様々な監視システムと共に使用され得る。いくつかのケースでは、単一カメ
ラを有する実施形態を含む限定数のバジェット（budget）撮像装置が低コスト解決策とし
て使用され得る。他のケースでは、環境は、様々な角度から画像データを提供する様々な
撮像装置のネットワークを有し得る。いくつかのケースでは、既存監視システムが、シス
テムを実現する際に利用され得る。さらに他のケースでは、可視光、赤外線、ライダー、
レーザ、レーダ、ソナー、音響センサ、電磁気信号マッピングシステム、および他のセン
サの組み合せが使用され得る。これに関係して、本システムおよび方法は好適には、撮像
装置の精密かつ時間がかかる校正に依存すること無く動作し得る。
【００２９】
　自動セルフチェックアウトおよび他のアプリケーションにおいて利用され得る別の潜在
的恩恵として、本システムおよび方法は、買物客巡回を介した製品との買物客相互作用の
検知および監視を可能にし得る。ショッピング経路、アイテムがカートへ追加された順番
、棚からアイテムを選択するための時間（例えば棚検査時間）、棚から離れる時のカート
の最終内容、および／または他の要因が、本システムおよび方法を介し検知可能であり得
る。１つの変形形態では、本システムは、チェックアウトプロセスの自動化部分に使用さ
れ得る。例えば、顧客または従業員チェックアウトキオスクまたは他のチェックアウト処
理システムが機能強化のために本システムおよび方法を使用し得る。別の変形形態では、
本システムは、製品が支払い無しに店から取り去られなかったということを検証する際に
使用され得る。
【００３０】
　１つの潜在的恩恵として、本システムおよび方法は棚卸資産会計に対処し得る。店およ
び管理者は製品の在庫範囲をより効率的に知り得る。製品発注、在庫寿命または「健康」
（例えば保管の期間、個々のアイテムの有効期限）の監視、および／または在庫の処理も
また、本システムおよび方法を介し容易にされ得る。
【００３１】
　関連潜在的恩恵として、本システムおよび方法は、アイテムの位置が照査され得るよう
に、店内のアイテムを追跡する際に使用され得る。加えて、本システムおよび方法はオブ
ジェクト関係を監視する際に使用され得る。オブジェクト関係は、どのオブジェクトが別
のオブジェクトを保管するために使用されたか、特定オブジェクトの接触／近接性、およ
び／または他のオブジェクト関係などの関連性および相互作用を含み得る。警告、または
特定条件のための他の行為をトリガするための方針が設定され得る。例えば、アイスクリ
ームカートンが冷凍庫から取り去られ、次に棚上に放置されれば、アイスクリームカート
ンが設定時間量の間冷凍庫の外にあり、静止しているものとして検知されたので警告が発
せられる可能性がある。
【００３２】
　別の潜在的恩恵として、本システムおよび方法は、視覚的監視システムの代わりにまた
はそれを支援するために使用され得るデータ駆動型監視手法を提供し得る。データ駆動型
監視手法は、より広い時間枠の店監視を可能にする恩恵および／または特定状況における
メディア品質を選択的に優先付けする恩恵を有し得る。
【００３３】
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　本システムおよび方法は同様に、多種多様のアプリケーションのためにてこ入れされ得
る環境内の詳細なオブジェクト監視のレベルを高めることにより他のアプリケーションに
おいて恩恵を発揮し得る。
【００３４】
環境オブジェクトグラフモデリング概要
　本システムおよび方法は好適には、環境全体にわたって時間および空間内でオブジェク
トを確率的に検知、追跡、およびモデル化するために使用され得る環境オブジェクトグラ
フ（ＥＯＧ：environmental object graph）モデリングシステムを適用する。
【００３５】
　ＥＯＧは通常、環境内の物理的アイテムをオブジェクトとして表す手法であって、アイ
テムとしての当該仮想表現が移動、追加、除去、および変更されるのを維持する手法を記
述する。ＥＯＧは好適には、分類されたオブジェクトのデータ表現構造であり、ここでは
、ＥＯＧ内のオブジェクトのインスタンスが様々な確率的オブジェクト関連性を有し得る
。ＥＯＧ内のオブジェクト表現は、新情報の流れに従って連続的にまたは定期的に更新さ
れる。新情報は、新たに分類されたオブジェクト、オブジェクト間の相互作用、オブジェ
クトの追跡、および／またはチェックアウト処理システムからのトランザクションデータ
のような補足データ入力などの他の入力を通して発生し得る。
【００３６】
　ＥＯＧは特に、ユビキタス撮像システムを有する環境と組み合わせて適用可能であり得
る。ＥＯＧシステムは、環境内のオブジェクトの表現およびオブジェクトの関係を構築す
るために様々な視点からおよび／または様々なインスタンスにおいて複数の画像ベース観
測結果を利用し得る。
【００３７】
　確率的オブジェクトモデリングは、複合オブジェクトモデリング、マルチステートの確
率的モデリング、および／またはＥＯＧを介したモデリングの伝播のためにＥＯＧ内で適
用され得る。
【００３８】
　複合オブジェクトモデリングでは、ＥＯＧシステムは好適には、含まれたオブジェクト
の確率を予測またはモデリングすることを可能にする。相互作用事象検知と組み合わされ
ると、これは、オブジェクトの知覚された外観、オブジェクトの消失、オブジェクトの分
割、またはオブジェクトのマージを考慮する際に使用され得る。
【００３９】
　複数状態の確率的モデリングは、潜在的な現実の複数のオブジェクト状態を維持するこ
とを容易にする。例えば、オブジェクトは、ある尤度で買物客により選択されたものとし
て、および観測されないように棚の中のさらに奥に押し込まれものとしてモデル化され得
る。確率的モデリングは、最も可能性の高い状態をより自信を持って識別するために、お
よび／またはアプリケーション動作が要求されるとモデリングを予測状態へ分割するため
に、更新通知を通じて更新され得る。
【００４０】
　モデリングの伝播では、異なる時点におけるおよび／または異なるカメラからの更新オ
ブジェクト分類情報などの新情報が、関連オブジェクト全体にわたって伝播され得る。モ
デル伝播は、オブジェクト分類、オブジェクト追跡、オブジェクト関連性、複合オブジェ
クトモデリング、および／またはマルチステートモデリングを更新するために使用され得
る。
【００４１】
　一実施形態では、ＥＯＧ内のオブジェクトの表現は、分類と、恐らく一組の含まれたま
たは関連付けられたオブジェクトとを含み得る。分類は、ＳＫＵ（最小在庫管理単位：st
ock keeping unitまたはグローバル一意識別子）、一般的オブジェクト（例えばリンゴ箱
、買物客、棚、大量の商品）、または今のところ未知なオブジェクトとしてのものであり
得る。分類は通常、信頼水準と恐らく一組の他の分類選択肢とを伴うことになる。１つの
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変形形態では、モデル化された一組の含まれたオブジェクトが、零を含む任意の数のオブ
ジェクトを含み得る。含まれたオブジェクトは、ある確率で内容の一部であるとして表さ
れる。含まれたオブジェクトは、延いては、その中に含まれた別のオブジェクトを有する
等々、再帰的であり得る。
【００４２】
　オブジェクトは追加的に、関連付けられた他の特性を含んでもよいし、他の特性に関連
付けられても良い。例えば、ＳＫＵ分類を有するオブジェクトは、価格、名称、重さ、サ
イズ寸法、および／または他の特性を有する在庫アイテムに関連付けられ得る。コマース
アプリケーションでは、オブジェクトは、製品人気、関連製品、マージン／利益、製造者
／配給者、販売優先度、および／または他の運営関連特性などの事業運営特性を含み得る
。ＥＯＧは、在庫が追跡される環境内で使用される際に、在庫状態を予測するために使用
され得る。在庫状態は、計数、位置、オブジェクト関連性（例えば、アイテムが特定箱の
内部にある）、在庫履歴、および／または他の特性を含み得る。ＥＯＧは追加的に、買物
客または従業員により取り上げられたアイテム、オブジェクトの保管技術、および／また
は他の情報を予測するために使用され得る。
【００４３】
　先に述べたように、オブジェクトは、在庫アイテムに一致するかもしれないＳＫＵオブ
ジェクトとして分類され得る。ＳＫＵオブジェクトは好適には、特定識別子を有する単一
アイテムに関係するとして特徴付けられる。価格、寸法、重さ、製品メディア（例えば分
類において使用される製品写真の履歴）および他の特性などの特性を含み得る識別子が、
好適には、製品（例えば製品オブジェクト）に関連付けられる。本明細書では、アイテム
は通常、別途規定しない限り、物理的製品、アーティファクト、またはＥＯＧのオブジェ
クトに対応する表示を指し得る。ＳＫＵオブジェクトは実質的に不可分であり得る。本明
細書では、不可分性は通常、環境という文脈の中のものである。例えば、特定のシリアル
箱は、現実ではそれが通常は箱と個々のシリアルとから構成されるであろうとしても店と
いう文脈内では不可分であると考えられ得、依然として、１つの箱として保管され販売さ
れる。いくつかのシナリオでは、ＳＫＵオブジェクトは、ＥＯＧ内で分割され得（例えば
６パックの飲料）、時折異なるやり方で特徴付けられたオブジェクトを生じる。
【００４４】
　ＥＯＧは追加的に、特殊特性に関連付けられ得る他のタイプのオブジェクト分類を含み
得る。環境内の他のタイプのオブジェクトは、買物客、従業員、ショッピングカート、保
管装置（例えば棚）、製品移動装置（例えばフォークリフト）、および／または他の好適
なオブジェクトを含み得る。
【００４５】
２．システム
【００４６】
　図１に示すように、好適な実施形態のシステムは撮像システム１００およびＥＯＧシス
テム２００を含み得る。本システムは第１には、環境内の物理的アイテムを追跡および考
慮するように機能する。ＥＯＧシステムは、環境の内容のコンピュータベース表現を構築
する際に画像ベースオブジェクト検知を利用するように機能する。ＥＯＧシステムは、オ
ブジェクトのその表現を構築する際に多様な手法を利用し得る。本システムは追加的に、
仮想カート管理システム、チェックアウト処理システム、在庫管理システム、および／ま
たは他の補足的システム部品を含んでもよいし、これらと組み合わせて使用されてもよい
。本システムは好適には、撮像システム１００と組み合わせて使用されるが、本システム
は同様に、外部撮像システムからの画像データにより駆動されるＥＯＧシステム２００で
あり得る。
【００４７】
撮像システム
【００４８】
　撮像システム１００は図２に示すように環境内のメディアを収集するように機能する。
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撮像システム１００は好適には、一組の画像捕捉装置１１０（例えばディジタルカメラ）
を含む。画像捕捉装置１００は、可視光像、赤外線像、深さベース像、ライダー像、レー
ダ像、ソナー像、および／または他のタイプの像のいくつかの組み合せを収集する可能性
がある。変形形態では、撮像システム１００は、環境内に分散されるとともにある範囲の
別個の視点に位置する多数の画像捕捉装置１１０である。好適には、撮像システム１００
は高密度撮像システムである。高密度撮像システムは好適には、画像捕捉装置により通常
は観測される環境の関連部分の大部分により特徴付けられる。大部分は、一例では、関心
表面積の９５％より大きいものとして特徴付けられ得る。高密度は追加的に、冗長カバレ
ッジを有するものとして特徴付けられ得る。一例では、高密度撮像システムは１００平方
フィートの関心表面積（例えば地上、製品保管面などの）毎の１台のカメラにより特徴付
けられ得る。小さな食料雑貨店のような環境では、これは、２０００平方フィートの関心
表面積のカバレッジのために分散された２０台のカメラであり得る。撮像装置１２０対環
境空間比は任意の好適な比であり得る。別の変形形態では、撮像システム１００は単一画
像捕捉装置だけを含み得る。
【００４９】
　画像データは好適には映像であるが、代替的には一組の定期的静止画像であり得る。一
実施形態では、撮像システム１００は既存監視システムまたはビデオシステムから画像デ
ータを収集し得る。画像捕捉装置１１０は固定位置に恒久的に位置し得る。代替的に、画
像捕捉装置１１０または画像捕捉装置のサブセットは、より変化に富む遠近視界を取得す
るために施設全体にわたって移動、パン、ズーム、または運搬され得る。
【００５０】
　本システムは、広範な様々な撮像システム１００セットアップを収容し得、安価な市販
品画像捕捉装置１１０を使用する一方でロバストであり得る。画像捕捉装置１１０は画像
捕捉構成で設定され得る。一実施形態では、撮像システム１００は様々な画像捕捉構成の
一組の画像捕捉装置１１０を含み得る。様々な画像捕捉構成は、様々なシステムが視点を
特定タイプのオブジェクト情報へ提供することに注力することを可能にするように機能す
る。例えば、一組の画像捕捉構成は、在庫保管捕捉構成、相互作用捕捉構成、オブジェク
ト識別捕捉構成、および／または移動可能捕捉構成を含み得る。様々な構成は、特定タイ
プの画像捕捉装置１１０および／またはあるタイプの画像捕捉装置の使用に関わり得る。
【００５１】
　在庫保管捕捉構成はそれらの期待保管位置における在庫を視るように機能する。在庫保
管捕捉構成は、図５に示すように在庫アイテムを保持する棚またはストレージソリューシ
ョンへ向けられたカメラを含み得る。通常、在庫保管捕捉構成の画像捕捉装置からの画像
データは、保管在庫へ向けられた視野の大部分を有することになる。在庫保管捕捉構成は
、相互作用前、相互作用中、および相互作用後の棚上のオブジェクトへの変更を検知する
際に使用され得る。多様な在庫保管捕捉構成が使用され得る。例えば、オーバーヘッド在
庫保管捕捉構成は、対角線方向下方の棚へ向けられた画像捕捉装置を有し得る。別の例で
は、直接在庫保管捕捉構成は、製品保管エリアへほぼ向けられた（例えばアイル全体にわ
たって取り付けられた）画像捕捉装置であり得る。別の変形形態では、在庫保管捕捉構成
は、画像捕捉装置が保管要素の内部視点を有するように配置された内部在庫保管捕捉構成
を含み得る。例えば、画像捕捉装置は、棚の後ろから製品を視るために棚の内側に配置さ
れ得る。
【００５２】
　相互作用捕捉構成は、オブジェクト間の相互作用を検知し特徴付けることにより機能し
得る。特に、相互作用構成は、図６に示すように人オブジェクトと棚オブジェクト間の相
互作用を検知し特徴付けるように構成され得る。相互作用構成は、人と棚間の相互作用の
性質を検知し得る。基本実施形態では、相互作用捕捉構成は、棚上のオブジェクトと相互
作用するために棚の前面など製品周囲の規定面へ人が押し入るかどうかを検知する。相互
作用捕捉構成は、どのように人が在庫保管複合と相互作用するかを示すように棚の面とほ
ぼ同一平面である方向に向けられるビデオカメラを含み得る。例えば、店内で、相互作用
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捕捉構成のカメラはアイルに向かって下方向に向けられ得る。それぞれがアイルのサブセ
クションとの相互作用事象を検知するようにされた一連の撮像装置が、アイルに向かって
定期的に下方向に配置され得る。
【００５３】
　オブジェクト識別捕捉構成は、オブジェクトを特定アイテムとして一意的に識別する際
に使用され得る。このようなオブジェクト識別捕捉構成は様々なシナリオ用にカスタム化
され得る。人集中型（person-focused）変形形態が、人ベースオブジェクトを検査するた
めに使用され得る。店内で、人集中型捕捉構成は、図７に示すように買物客のショッピン
グカート内のアイテムを検知するように上方から下方へ向けられた画像捕捉装置を含み得
る。別の変形形態では、人集中型構成は、頭の高さ（例えば３フィート超～９フィート未
満）に取り付けられ、人をその顔特徴に基づき識別する際に使用され得る。チェックアウ
ト集中型（checkout-focused）変形形態はチェックアウトプロセス中にオブジェクトを識
別するように機能し得る。チェックアウトプロセスは、買物客または従業員が製品を検査
領域内に物理的に提示することなど、より鮮明なアイテムの提示を含み得る。例えば、ユ
ーザがアイテムをコンベヤベルト上に置くことを要求され得る。チェックアウト変形形態
は、オブジェクトを検知しチェックアウト相互作用に基づきＥＯＧを更新するための１つ
または複数の撮像装置を含み得る。別のタイプの構成は、撮像装置がデータを収集するた
めに特定オブジェクトまたは位置をターゲットとし得るように高精細度カメラと作動マウ
ントとを使用することに関わり得る。
【００５４】
　可動捕捉構成が、画像データを動的位置および／または配向から提供するように使用さ
れ得る。可動捕捉構成は動的状況に適応するように使用され得る。例えば、図８に示すよ
うに、１つまたは複数の撮像システム１００が、ロボットまたは人へ取り付けられ得、撮
像装置が環境中を移動されるにつれて画像データを収集し得る。可動構成は、より高い解
像度視点を収集する際にまたはそうでなければ妨害された視点を収集する際に使用され得
る。可動捕捉構成は追加的に、モデリング問題を解決する際に使用される画像データを収
集する際に校正ツールとして使用され得る。
【００５５】
　一般的使用では、ほとんどの捕捉構成は、混合使用されるものとし、説明された状況の
うちの１つまたは複数に関する情報を供給するものとする。
【００５６】
　画像捕捉装置１１０からの画像データは好適には、ＥＯＧシステム２００の処理部品へ
ストリームされるまたはそうでなければ伝達される。
【００５７】
ＥＯＧシステム
【００５８】
　ＥＯＧシステム２００はＥＯＧモデル表現を生成し、実行し、および／またはそうでな
ければ維持するように機能する。ＥＯＧシステム２００は好適には、モデルを保管しそれ
と相互作用する際にＥＯＧおよびデータシステムを維持する際に使用される運用プロセス
の組み合せである。様々なデータデータベースおよびモデリング実施形態がＥＯＧシステ
ム２００を実現する際に使用され得る。ＥＯＧシステム２００は好適には、ＥＯＧデータ
システムを管理するためにＥＯＧ処理エンジン２１０を使用する。ＥＯＧは好適には、撮
像システム１００および／または外部画像データソース（例えば既存監視システム）から
データを受信するための撮像システムインターフェースを有する。ＥＯＧシステム２００
は追加的に、データサービスからデータを収集するまたはデータサービスを更新する際に
使用され得る１つまたは複数の補足データインタフェースを含む可能性がある。例示的補
足データ入力は、購入パターンデータ、顧客購入履歴、製品価格データ、在庫データ（例
えば出荷オーダ、在庫マップ／プラノグラムなど）、購入トランザクションデータ、およ
び／または他のデータ入力を含み得る。加えて、ＥＯＧシステム２００は、ＥＯＧと相互
作用することを容易にする検査または照会インターフェースを含み得る。上記検査インタ
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ーフェースは、チェックアウト処理システムまたは在庫管理システムなど他のシステムを
組み込むために使用され得る。上記検査インターフェースは、ＥＯＧ内のオブジェクト状
態に応じて働くことを可能にし得るＥＯＧの単純または複雑な照会または解析を行う際に
使用され得る。
【００５９】
　ＥＯＧシステム２００はコンピューティングシステム内で動作可能であることが好まし
い。１つの変形形態では、コンピューティングシステムは、視覚システムへ接続されるコ
ンピュータ上で走るアプリケーションなどの構内（on-premise）コンピューティングソリ
ューションである。別の変形形態では、コンピューティングシステムは、処理の一部また
はすべてが離れた位置で行われるリモートコンピューティングソリューションである。例
えば、クラウドまたは分散コンピューティングシステムが使用され得る。または、構内シ
ステムは、視覚システムからメディアストリームを収集するなど計算作業の一部を行い得
、残りの計算作業は離れた位置で行われる。より好適には、ＥＯＧシステム２００は撮像
システム１００の画像捕捉装置１１０と一体化される。ここでは、ＥＯＧを維持するプロ
セスは、撮像装置全体にわたって分散され、データ通信および／または保管期限またはチ
ャレンジを軽減するように機能し得る。
【００６０】
　ＥＯＧ処理エンジン２１０は、インバウンド／アウトバウンド製品発注、項目別ＰＯＳ
チェックアウト報告、手動在庫入力、および／または他のオブジェクト入力などの他のデ
ータ入力だけでなくコンピュータビジョンシステムからの入力も利用する。環境の運営面
に関係し得る補足データ入力が、分類を変更する際に、ＥＯＧにおけるモデリングの際に
、および／またはＥＯＧを検査または解釈する際に使用され得る。
【００６１】
　様々な入力が、ＥＯＧ処理エンジン２１０により処理され、情報を保管する際にまたは
ＥＯＧデータシステム内に保管されたＥＯＧ表現を更新する際に使用される。ＥＯＧシス
テム２００は、複合オブジェクトを階層順に特徴付け得る。オブジェクトは親と子の関係
を有し得る。オブジェクトの親は通常、前者を含むオブジェクトである。オブジェクトの
子は前者が含むオブジェクトである。例えば、林檎を含む箱は、親オブジェクトとして箱
そして子オブジェクトとして林檎を有することになる。ＥＯＧは追加的に、オブジェクト
関係に関連付けられた履歴データを表し得る。例えば、複数の買物客がそれぞれ箱からア
イテムを取り去り得る。買物客により保有されたアイテムはその時点で知られていないか
もしれない。１人の買物客による林檎のその後の識別は、林檎が含まれた箱の表現を更新
するために使用され得、これは次に、他の買物客により保有された林檎と同じ箱からのこ
れらのアイテムの理解を更新するために使用され得る。この例では、オブジェクト関係を
介した情報の伝播は同様に、箱が由来する枠箱の表現およびＥＯＧシステム２００内の他
の様相を更新するために使用され得る。
【００６２】
　ＥＯＧを維持するプロセスでは、ＥＯＧシステム２００は、環境内のアイテムの状態（
例えば在庫）についての結論を引き出すために多様な手法を使用し得る。一実施形態では
、ＥＯＧシステム２００は、静的プロセス、相互作用プロセス、および／または連想型伝
播プロセスなどのプロセスを介し情報更新を引き出し得る。
【００６３】
　ＥＯＧ処理エンジン２１０は好適には、所与インスタンスからのデータが当該インスタ
ンスにおけるオブジェクトのＥＯＧの表現を更新するために部分的に使用される静的プロ
セスを実施する。静的プロセスは、オブジェクトセグメントテ－ション、分類、オブジェ
クト追跡、および／または画像データの他のアルゴリズム駆動型結論に関係し得る。静的
プロセスは、データ入力のリアルタイムコンピュータビジョン解析であり得、これはＥＯ
Ｇの履歴ベースオブジェクト関連性を必ずしも考慮すること無く入手可能情報を利用する
。静的プロセスは好適には、コンピュータビジョンシステムまたは撮像システムからの現
画像データを使用する。静的プロセスの１つの変形形態では、コンピュータビジョンおよ
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び他の手法が、オブジェクトを識別する際に使用され得る。オブジェクトの分類は、ＳＫ
Ｕオブジェクト識別、一意的買物客識別、一般的オブジェクト分類、または未確認オブジ
ェクト分類を含み得る。
【００６４】
　分類は、画像特徴抽出および分類、統計的機械学習、ニューラルネットワーク、発見的
プロセス、および他の好適な手法の使用をてこ入れし得る。１つの変形形態では、視覚的
ワードプロセス、一群の特徴分類プロセス、およびバグオブワード（bag-of-words）分類
プロセスのようなプロセスを使用し得る画像特徴抽出および分類が、画像データ内に存在
する複数のオブジェクトを分類する際に使用され得る。これらおよび他の分類技術は、ス
ケール不変特徴変換（ＳＩＦＴ：scale-invariant feature transform）、speeded up ro
bust features（ＳＵＲＦ）、様々な特徴抽出技術カスケード分類子（feature extractio
n techniques cascade classifier）、Naive-Bayes、サポートベクターマシン、および／
または他の好適な技術の使用を含み得る。別の変形形態では、Fast regional－ＣＮＮ（
ｒ－ＣＮＮ）、Faster　Ｒ－ＣＮＮ、Mask　Ｒ－ＣＮＮ、および／または他のニューラル
ネットワーク変形形態および実施形態などのニューラルネットワークまたはＣＮＮがコン
ピュータビジョン駆動型オブジェクト分類プロセスとして実行され得る。
【００６５】
　オブジェクトの追跡は同様に、生画像データに作用するプロセスであり得る。オブジェ
クト追跡は、オプティカルフロー、アルゴリズムターゲットロックおよびターゲット再取
得（algorithmic target locking and target re-acquisition）、データ駆動型推論、発
見的プロセス、および／または他の好適なオブジェクト追跡手法などの様々な技術を使用
し得る。本明細書において論述されるように、ＥＯＧは追加的に、オブジェクトの分類お
よび追跡を補完または容易にするために使用され得る。
【００６６】
　静的プロセスは追加的に、文脈情報を収集または生成する際に使用され得る。オブジェ
クト分類に関係する文脈情報が、当該オブジェクトの表現を構築する際に使用され得る。
文脈情報は、画像を捕捉したオブジェクトまたは撮像装置の位置、時刻、シードされたま
たは既存在庫情報または規則、および／または他のタイプの文脈情報を含み得る。例えば
、期待出荷納期の時刻前後に食料雑貨店の倉庫保管部内で検知された林檎枠箱として識別
された箱は最初に、中程度に高い尤度で大箱の林檎（例えば４０個の林檎）を含むと想定
され、そのように表され得る。
【００６７】
　ＥＯＧ処理エンジン２１０は追加的に、オブジェクト相互作用に基づき環境内のアイテ
ムの状態に関する結論を引き出すように機能する相互作用プロセスを含み得る。相互作用
プロセスは、オブジェクト間のある領域内のオブジェクトの近接性、接触、および／また
は変化に一般的に関連付けられる２つ以上のオブジェクトを含み得る。例えば、２つのオ
ブジェクトの表現は、オブジェクト同士が接触するまたは特定近傍内に移動されると更新
され得る。図９に示すように、店内の買物客の経路は、店内の特定オブジェクトへの近接
性に基づき買物客オブジェクトのＥＯＧを変更し得る。相互作用プロセスは多種多様のオ
ブジェクト変換を含み得る。オブジェクト変換は通常、第１の組のオブジェクトの第２の
組のオブジェクトへの移行を示す。相互作用プロセスは追加的に、一方または両方のオブ
ジェクトの分類、識別、または確率的表現の変化を含み得る。図１０に示すように、相互
作用事象に関係する基本オブジェクト変換の例は、オブジェクトの内容を露出すること、
別のオブジェクトによりオブジェクトを隠蔽すること、オブジェクトを２つ以上のオブジ
ェクトに分割すること、一組のオブジェクトをマージすること、オブジェクトの出現、お
よびオブジェクトの消失を含み得る。
【００６８】
　ＥＯＧ処理エンジン２１０は追加的に、環境内のアイテムの状態に関する結論を観測の
履歴全体に渡る観測に基づき引き出すように機能する連想型伝播プロセスを有し得る。上
記伝播プロセスは通常、ＥＯＧを更新する際に相互作用または静的プロセスより長い時間
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にわたって収集された入力に依存する。伝播プロセスでは、ＥＯＧの一部に対する更新は
、時間または空間における１つまたは複数の他のインスタンスにおいてＥＯＧの第２の部
分を更新するために、歴史的オブジェクト関連性および関係を介し伝播し得る。伝播プロ
セスは好適には、静的プロセスおよび相互作用プロセスと組み合わせて使用される。
【００６９】
　伝播プロセスの一般的例として、箱は当初、低確率でリンゴ箱として（誤って）特徴付
けられ、したがって林檎を含むものと想定される。第１の買物客がアイテムを取り去るの
が見られるが、当該アイテムは明確には特定されないので、第１の買物客は、林檎を取り
去り、それをショッピングカートへ追加したものとして最初に更新される（誤って）。第
２の買物客が同じ箱からあるオブジェクトを取り去るのがその後見られるが、当該オブジ
ェクトははるかに高い確率でグレープフルーツとして分類される。ＥＯＧ内の箱はグレー
プフルーツを含む可能性がより高いとして更新され得る。加えて、ＥＯＧ内の第１の買物
客はまた、ＥＯＧシステム２００の伝播プロセスを通じて、グレープフルーツを保有する
として更新され（例えば「含む」としてモデル化され）得る。初期静的プロセスにおいて
誤りが犯され得るが、これらの誤りは好適には、後で補正され得るので、本システムによ
り十分に耐えられる。このようにして、ＥＯＧ全体の表された質は時間の経過とともによ
り正確となるように能動的に進化し得る。初めに正しく行う機会よりも、誤りを訂正する
より多くの機会があるので、ＥＯＧシステム２００全体は非常に高い確実性で機能する。
【００７０】
　本システムは追加的に、オブジェクト所有情報を提供するように機能する基準オブジェ
クトデータベースを含み得る。オブジェクト所有情報は、いくつかの変形形態では、ＥＯ
Ｇシステム２００を介しオブジェクトをモデリングする際に使用され得る。オブジェクト
所有情報は代替的にまたは追加的に、いくつかのアプリケーションでは、モデル化された
オブジェクトを適用する際に使用され得る。
【００７１】
　基準オブジェクトデータベースは好適には、少なくとも１つの在庫基準データベースを
含む。在庫データベースは好適には、製品またはＳＫＵ情報、およびアイテム物理的特性
などの特性、価格などのアイテム事業資産、購買人気、関連アイテム、および／または他
の情報を含む。製品の一組のイメージトレーニングサンプルが追加的に、基準オブジェク
トデータベースの一部であり得る。
【００７２】
　基準オブジェクトデータベースは追加的に、人間特性に関係する情報を保管およびモデ
ル化するように機能する人間基準データベースを含み得る。これは、バイオ識別モデルへ
の参照を含み得る。人間基準データベースは追加的に、個人的ショッピングパターン、欲
しい物リスト、支払い情報、口座設定、および／または任意の好適な情報を含み得る。個
人的ショッピングパターンは過去の購入の履歴を含み得る。個人的ショッピングパターン
はまた、アレルギー、栄養制約またはゴールなどの個人的情報、およびまたはＥＯＧシス
テムに通知し得る他の個人的情報を含み得る。
【００７３】
　他のオブジェクト基準データベース部品が他の情報へのアクセスを可能にし得る。例え
ば、環境オブジェクトデータベースは、棚、ビン、カート、バスケット、冷凍庫、フォー
クリフト、および／または環境内の他の一般的観測可能オブジェクトなどの他の存在する
オブジェクトに関係する情報を保管し得る。
【００７４】
システムインテグレーション選択肢
【００７５】
　本システムは好適には、ＥＯＧに部分的に基づき動作する１つまたは複数の追加システ
ムと組み合わせて使用される。追加システムは好適には、ＥＯＧを介しオブジェクト状態
を検査し、次に、当該オブジェクト状態に基づきいくつかの行為をトリガするように機能
する。これらの行為は、環境を監視する際に、本システムの状態を変更する際に、および
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／またはある外部行為を行うために使用され得る。潜在的補足システム部品は、仮想カー
ト管理システム３１０、チェックアウト処理システム３２０、在庫管理システム３３０、
校正ツール３４０、通知システム３５０、メタメディア保管システム３６０、手動タスク
管理システム３７０、管理システム３８０、および／または他の一体化システム部品を含
み得る。
【００７６】
仮想カート管理システム
【００７７】
　いくつかの変形形態では、本システムは、最終的トランザクションに関与し得る収集さ
れたアイテムのコマースモデルを管理することを容易にするように機能する仮想カート管
理システム３１０を含み得る。仮想カート管理システムは好適には、「仮想カート」また
はチェックアウトリストへ割り当てられ得るＳＫＵオブジェクトの項目別リストを判断す
る際にＥＯＧモデルに作用する。仮想カートは、トランザクション（例えば購入トランザ
クション、レンタルトランザクション、使用トランザクションなど）のために選択された
一組のアイテムを指す。ここで、アイテムの選択は、人間の買物客、カート、バスケット
、バッグ、箱、および／またはより一般的にはチェックアウト領域内の一群のオブジェク
トのうちの１つまたは複数であり得る分類された買物客オブジェクトに関連付けられるも
のと解釈される。例えば、仮想カートは、買物客により保有されるオブジェクトで構成さ
れ得るが、代替的に、カート、バスケット、および／または任意の好適なエンティティま
たはエンティティの組み合せに含まれるアイテムである可能性がある。仮想カートは好適
には、買物客オブジェクトにより「保有される」または「含まれる」としてモデル化され
たオブジェクトを検知することによりＥＯＧシステム２００から部分的に生成される。仮
想カート管理システム３１０は複数の仮想カートを同時に管理し得る。
【００７８】
　仮想カート管理システム３１０は、当該オブジェクト状態情報のＥＯＧを検査し、ＥＯ
Ｇモデルからのオブジェクトを予測ＳＫＵオブジェクトのリストへ変換するカート解決プ
ロセスを含む。例えば、仮想カート管理システム３１０は、買物客が店のチェックアウト
領域内にいるときに、買物客により所有されるおよび／またはカート内に含まれる一組の
予測オブジェクトを識別し、次に、一組の予測オブジェクトをチェックアウトリストに変
換する構成を含み得る。この変換は、オブジェクトモデリング（例えば分類）の信頼性と
、製品を含むまたは含まない運営費（例えば顧客満足度への影響、潜在的売り上げを失う
財務コストなど）とを考慮し得る。加えて、補足データ入力は、ＣＶ駆動型モデルから運
営コストを反映するチェックアウトリストへ変換する際に使用され得る。発見的方法、深
層学習、および／または他の技術が変換プロセス中に適用され得る。一例では、ＳＫＵオ
ブジェクトは分類信頼水準に基づきチェックアウトリストへ追加され、信頼水準閾値は、
ＳＫＵオブジェクト価格、人気、および／または他の運用データ入力に基づき変えられ得
る。いくつかのケースでは、上記解決プロセスは、当該オブジェクトのＥＯＧモデリング
の信頼性が特定条件を満足しない場合に顧客に過課金するのを回避するためにまたは顧客
に製品の課金をしないようにバイアスされ得る。これは、コンピュータ検知プロセスの上
に業務運営目的をレイヤ化するように機能し得る。
【００７９】
　ＥＯＧの複合オブジェクトモデリング様相は、１つの領域内の観測が、隠蔽オブジェク
トを第２の領域内に存在するものとしてモデル化することに帰着し得るように使用され得
る。上に論述されそして本明細書においてさらに説明されるように、ＥＯＧは、特定位置
におけるオブジェクトの存在を維持する際に当該オブジェクトの直接観測に依存しない。
このようにして、チェックアウト領域内で視界から隠蔽されたショッピングカート全体内
のすべてのアイテムは、チェックアウトプロセス中に仮想カートに関連付けられ得る。
【００８０】
チェックアウト処理システム
【００８１】
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　いくつかの変形形態では、本システムは追加的に、チェックアウト処理システムとＥＯ
Ｇシステム２００の動作とを一体化するように機能するチェックアウト処理システム３２
０を含み得る。チェックアウト処理システム３２０は、仮想カート管理システム３１０と
組み合わせてまたはそれとは独立に使用され得る。チェックアウト処理システム３２０は
、チェックアウトプロセスを容易にする販売時点情報管理（ＰＯＳ）キオスクのような物
理的システムであり得る。チェックアウト処理システム３２０は、チェックアウト処理シ
ステムからデータ（例えばバーコードリーダデータ、トランザクションデータなど）に直
接または間接的にアクセスするために、および／またはＰＯＳ装置にチェックアウトリス
トまたは製品予測データ入力を予め投入することなどによるチェックアウト処理システム
の状態を更新することによりアクセスするために、システム内で使用されるインテグレー
ションシステムであり得る。代替的に、チェックアウト処理システム３２０は、支払い入
力、ユーザインターフェース部品（例えばスクリーン、入力装置など）および／または他
の基本部品を含むチェックアウト処理システム３２０であり得る。１つの変形形態では、
チェックアウト処理システム３２０は、ＰＯＳ捕捉構成である画像捕捉装置１１０を含み
得る。ＰＯＳ捕捉構成は、コンベヤベルト、バーコード走査領域、アイテムスケール、お
よび／または物理的チェックアウト処理システムの任意の好適な領域などチェックアウト
処理システム３２０のアイテム走査領域へ向けられたカメラであり得る。別の変形形態で
は、チェックアウト処理システム３２０は、スマートフォン、タブレット、ウェアラブル
コンピュータまたは任意の好適なコンピューティング装置などのコンピューティング装置
上で動作可能なアプリケーションであり得る。チェックアウト処理システム３２０のアプ
リケーション変形形態は、コンピューティング装置と一体化されたカメラを含み得、支払
いカードリーダまたは他の好適な支払い入力装置などの支払い入力装置を含み得る。別の
変形形態では、顧客向きアプリケーションは、チェックアウトプロセスを完了する際に顧
客により精査され任意選択的に確認され得るチェックアウトリストを伝達し得る。
【００８２】
　チェックアウト処理システム３２０は好適には、ＥＯＧシステム２００のトレーニング
部品および／またはＥＯＧシステム２００の制御出力として使用され得る。
【００８３】
　トレーニング動作モードでは、チェックアウト処理システム３２０は好適には、製品画
像の追加のトレーニングデータを提供するように機能する。例えば、ＰＯＳ捕捉構成の画
像捕捉装置１１０は製品画像を収集し得、一方、バーコードスキャナおよび／または他の
ＰＯＳ入力は製品識別情報を収集するために使用される。トレーニングデータのコーパス
が、正常な製品チェックアウト処理を介し収集および維持され得る。チェックアウト処理
システム３２０のトレーニング動作モードは、製品の一組のラベル付き画像データを生成
することにより一意的組の製品を新しい店に搭載する際に使用され得る。同様に、新製品
、または包装の変更は、チェックアウト処理システム３２０のトレーニング動作モードの
おかげで自動的に登録され得る。
【００８４】
　追加的にまたはその代わりに、トレーニング動作モードは、ＥＯＧシステム２００およ
び仮想カート管理システム３１０の能動的使用と組み合わせて使用され得る。モデル化さ
れた仮想カートが、買物客オブジェクトのために生成され得る。次に、当該買物客オブジ
ェクトが伝統的チェックアウトプロセスを使用すれば、伝統的チェックアウトプロセスの
結果は仮想カートと比較され得る。この相違は、システムを更新およびトレーニングする
際に使用され得る。加えてまたはその代わりに、伝統的チェックアウトプロセス中に確認
された更新通知が、モデリングを強化するようにＥＯＧモデルを介し伝播され得る。
【００８５】
　チェックアウト処理システム３２０の入力動作モードは好適には、ＥＯＧシステム２０
０がチェックアウト処理システム３２０を制御および／または強化することを可能にする
ように機能する。１つの変形形態では、支払うために従業員または顧客により使用される
チェックアウト処理システム３２０は、チェックアウトプロセスを早めるためにアイテム
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を自動的に追加させる可能性がある。例えば、顧客がチェックアウト処理システム３２０
に近づけば、アイテムを能動的に走査すること無く、チェックアウト処理システム３２０
は、買物客がチェックアウト処理システム３２０の近傍において仮想カート管理システム
３１０により示されるように製品を仮想カート内に含めることを検知されると、更新され
る。チェックアウトのために自動的に装填されたアイテムはアイテムの全リストまたは部
分的リストであり得る。例えば、閾値を越える予測信頼水準を有する製品は自動的に追加
され得、閾値未満の予測信頼水準を有する製品は確認を必要とし得るおよび／または手動
入力に依存し得る。別の変形形態では、入力動作モードは、あるアイテムの入力が促進さ
れ得るようにチェックアウト処理システム３２０をバイアスし得る。例えば、ＥＯＧは、
一定量の多様な林檎が買物客により恐らく選択されるということを検知することができる
かもしれない；すなわち、チェックアウトキオスク上のディスプレイは、従業員または顧
客が製品を選択する選択肢のメニューをナビゲートする代わりに当該製品を迅速に選択し
得るように、トップレベルメニュー上に林檎選択肢を表示する可能性がある。
【００８６】
在庫管理システム
【００８７】
　いくつかの変形形態では、本システムは在庫状態を検査および観測するためのＥＯＧイ
ンターフェースとして機能する在庫管理システム３３０を含み得る。在庫管理システム３
３０は好適には、在庫情報へアクセスするためのユーザアクセス可能ユーザインターフェ
ースを含む。在庫管理システムは、在庫合計、在庫発注情報、在庫位置、在庫保管期間、
在庫買物客相互作用、および／または任意の好適な情報に関係する報告を作製するための
構成を含み得る。在庫管理システム３３０は追加的に、在庫発注を少なくとも部分的に自
動化するために使用され得るように在庫発注システムを含み得る。
【００８８】
　在庫管理システム３３０は追加的に、ＥＯＧモデルを更新する際にユーザ入力を適用す
るために使用され得る在庫状態情報を強化するためのインターフェースを含み得る。例え
ば、ＥＯＧモデルは、枠箱が受け取られたということと、枠箱が、一定信頼水準を有する
一定数のアイテムを含むと予測されるということとを検知し得る。管理者は、枠箱の中身
を確認する、含まれたアイテムの識別子を変更する、含まれたアイテムの計数を変更する
、または何らかの調整を行う可能性がある。
【００８９】
校正ツール
【００９０】
　校正ツール３４０は、オブジェクトモデリングの校正を可能にするおよび／またはモデ
ル課題を解決するように機能する。校正ツール３４０は好適には、環境内のオブジェクト
に関する更新された校正データ入力を提供するためにＥＯＧシステム２００と通信する。
校正ツール３４０は好適には、ＳＫＵオブジェクト識別において、オブジェクトの計数に
おいて、オブジェクトの欠落の確認において、および／またはそうでなければＥＯＧモー
ドの状態を高信頼入力により更新する際に、使用される入力を提供する。校正ツール３４
０は好適には、システムの従業員または管理者により使用されるモバイル装置である。典
型的利用では、従業員は環境内の様々な場所に行き入力を収集し得る。代替的に、校正ツ
ールは、通常の使用を通じて消費者向けアプリケーションが、ＥＯＧシステム２００を校
正する際に使用され得るようにバックグラウンドサービスとして同アプリケーションに組
み込まれる可能性がある。
【００９１】
　１つの変形形態では、入力の収集は、低信頼性モデリングを有する領域が解決され得る
ように指示され得る。例えば、買物客がアイテムをあちこち動かすことによりＥＯＧ内の
低信頼性モデリングを生ずれば、従業員は、当該領域内のアイテムの識別子および数を判
断するために当該領域において校正ツール３４０を使用するように通知および指示され得
る。これにより、当該領域を高信頼モデリングへ戻し得る。モデル伝播と組み合わせて、
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１つの領域内のモデリングの変化は、別の領域内のオブジェクトのオブジェクト状態を変
更するために更新を伝播することに帰し得る。校正ツールは追加的に、買物客により所有
されるオブジェクトがより信頼性高くモデル化されるように校正ツール３４０からの更新
通知がＥＯＧシステムにより伝播された場合に、買物客のモデル化を間接的に増強する際
に使用され得る。
【００９２】
　モバイル構成として働く画像捕捉装置は校正ツール３４０内に含まれ得る。代替的に、
バーコードスキャナ、ＲＦＩＤタグリーダ、または任意の好適な製品識別入力装置が使用
され得る。代替的に、ユーザインターフェース入力は、従業員が情報を手動で入力するこ
とを可能にし得る。
【００９３】
　校正ツール３４０は、スマートフォン、タブレット、またはウェアラブルコンピューテ
ィング装置などのコンピューティング装置上で動作可能なアプリケーションであり得る。
校正ツール３４０は代替的にカスタム装置である可能性がある。例えば、校正ツール３４
０は、バーコードスキャナおよび任意選択的に集積化画像捕捉装置１１０も含むディスプ
レイとユーザ入力とを有するコンピューティング装置であり得る。カスタム校正ツール３
４０は、ネットワークを介しまたは本システムの通信チャネルと直接通信することにより
ＥＯＧシステム２００と通信する可能性がある。
【００９４】
　校正ツール３４０は追加的に、環境内の位置が確認され得るように測位要素を含み得る
。測位要素は、撮像システム１００により収集された画像データを介した環境位置の検知
を容易にし得る。例えば、視覚的ビーコンまたはマーカが校正ツール３４０により表示さ
れる可能性がある。ＲＦビーコン三角測量技術または他の測位システムなどの代替測位技
術が使用され得る。
【００９５】
通知システム
【００９６】
　通知システムは警告およびフィードバックの生成を可能にするように機能する。通知シ
ステム３５０は、様々な通信チャネル上の通知の送信のために構成されたインターフェー
スを含み得る。これは従業員へ警告を発する際に使用され得る。例えば、従業員は、従業
員がある課題を解決するために校正ツール３４０を使用し得るように校正要求について通
知され得る。別の例では、従業員は、低信頼性モデリング状態に関連する顧客を支援する
ために通知され得る。この低信頼性モデリング状態は、正常顧客行動の結果である可能性
があるが、システムを混乱させることを目的としたユーザ行動を介したものである可能性
もある。通知システム３５０は追加的に、様々な他のシステムおよびサービスがＥＯＧ内
の様々な条件に応じて更新または組み込まれ得るようにプログラマティックインターフェ
ースを含む可能性がある。
【００９７】
　本システムは追加的に、特定条件のＥＯＧモデルを検査する規則エンジンであって様々
な行為または事象をトリガする際に当該データを使用する規則エンジンを含む可能性があ
る。これらの行為は内部行為であり得るが、また外部システムとの行為である可能性があ
る。例えば、通知システム３５０のプログラマティックインターフェースは、外部サービ
スにおけるある行為をトリガする際に、または更新されたデータを外部サービスへ伝達す
る際に使用される可能性がある。
【００９８】
メタメディア保管システム
【００９９】
　メタメディア保管システム３６０は、環境のメディアデータとメタデータ観測結果とを
混合する動的フォーマットでメディアを保管するように機能する。メタメディア保管シス
テム３６０は好適には、環境オブジェクトグラフと連携して動的メディアコンテンツ表現
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を保管するように構成される。捕捉されたメディアをメディアのオリジナルまたは圧縮バ
ージョンで保管する伝統的監視システムとは対照的に、本システムおよび方法は、瞬間ご
とに記録されたメディアファイルを維持することへの依存性を軽減するためにＥＯＧモデ
リングを使用し得る。好適には、メディアは、低信頼性でモデル化されたオブジェクトの
画像観測のために保管される。加えて、メディア品質は追加的に、動的に調整され得る。
例えば、極低い信頼性観測は高品質メディア保管を生じ得、中レベル信頼性観測は中品質
メディア保管を生じ得、ＥＯＧモデリングの高信頼性はメタデータだけの保管を生じ得る
。メディア品質に加えて、メディア表現は、低信頼性モデリングの目視観測に関係するメ
ディアだけが保管され得るサブ領域の画像データへ動的に分離される可能性がある。
【０１００】
　メタデータ保管システム３６０は追加的に、メタメディアデータを目視観測の表現へ合
成するように構成されるメタメディアプレイヤシステムを含む可能性がある。メタデータ
モデリングは、手続きに従ってシミュレーションする、メディアを生成する、または既存
メディアデータを強化するために使用され得る。
【０１０１】
手動タスク管理システム
【０１０２】
　手動タスク管理システム３７０は、画像処理または解析を容易にする際に使用される手
動オペレータによるシステムの動作を強化するように機能する。手動タスク管理システム
３７０は好適には、従業員タスクを選択し、従業員タスクを従業員へ委任し、次に、適切
な措置を取る際にＥＯＧシステム２００および／または通知システム３５０とインターフ
ェースする。手動タスク管理システム３７０は好適には、オブジェクト分類および／また
はＥＯＧモデリングが低信頼性を有するシナリオにおいて使用される。従業員は、画像デ
ータを検査しいくつかの解析結果を提供することによりプロセスを補足するために使用さ
れ得る。１つの変形形態では、手動タスク要求は、オブジェクトが確信を持って分類され
ることができないとトリガされ得る。手動タスク要求では、従業員は可能なオブジェクト
選択肢から選択するように要求され得る。別の変形形態では、従業員はオブジェクトの分
類（例えばＳＫＵの識別子、オブジェクトの記述など）を直接入力し得る。別の変形形態
では、手動タスク要求は、オブジェクトに関わる事象に関連付けられた画像データの複数
のインスタンスを収集し、一連の観測結果の解析を要求し得る。これは、精確なモデリン
グを妨げようとする人を検知する際に使用され得る。
【０１０３】
　手動タスク管理システムは、条件を満足するモデリング条件が、人に解析および入力を
提供させる手動タスク要求をトリガし得るように、通知システムおよび規則エンジンと接
続して働き得る。
【０１０４】
　手動タスク管理システム３７０は、従業員タスクを冗長的に委任し得るおよび／または
従業員タスクを適切な従業員へ委任し得る。例えば、製品識別は若手の従業員へ委任され
得、疑わしい買物客振る舞いを検証する従業員タスクは管理者へ委任され得る。
【０１０５】
管理システム
【０１０６】
　本システムは追加的に、システム内の操作選択肢を検査および／または修正するための
インターフェースを管理者に提供するように機能する管理システム３８０を含み得る。管
理システム３８０は、運用選択肢を設定してシステムを構成する際に使用され得る。
【０１０７】
　本システムは追加的にまたは代替的に、在庫管理、商行為、従業員管理、消費者向けサ
ービスなどに関係する様々な他の部品を含む可能性があるまたはこれらと一体化される可
能性がある。
【０１０８】
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３．方法
【０１０９】
　図１１に示すように、好適な実施形態の環境オブジェクトモデリング方法は、環境全体
にわたって画像データを収集することＳ１００と、画像データからＥＯＧを維持すること
Ｓ２００と、環境オブジェクトグラフを検査し、関連付けられた行為を実行することＳ３
００とを含み得る。ＥＯＧは好適には、環境全体にわたる時間および空間における分類さ
れたオブジェクトのデータ表現であり、ＥＯＧは好適には、確率的オブジェクト関連性を
有するオブジェクトインスタンスの少なくとも１つのサブセットを含む。ＥＯＧを維持す
ることＳ２００は好適には、画像データからオブジェクトを分類することＳ２１０、環境
内のオブジェクト位置を追跡することＳ２２０、相互作用事象を検知することＳ２３０、
および／またはＥＯＧを更新することＳ２４０を含む複数のプロセスインスタンスからな
る反復プロセスである。本方法は好適には、環境内の複数のオブジェクト全体にわたって
適用され、本方法は好適には、環境内のオブジェクトの統計的に精確な表現を維持するた
めに繰り返し行われる。本方法は上記システムまたは任意の好適な代替システムと組み合
わせて実施され得る。
【０１１０】
　本方法は追加手法を様々なやり方で適用し得る。ＥＯＧを維持する実施形態は、複合オ
ブジェクトモデリング、複数のオブジェクト状態の確率的モデリング、および縦方向オブ
ジェクト追跡などのＥＯＧ関連プロセスを含み得る。本方法の追加プロセスは、範囲制限
（scoped）オブジェクト分類と、運用バイアス（operational biasing）を適用すること
とを含み得る。
【０１１１】
　ＥＯＧを維持する際の複合オブジェクトモデリングは、分類と他のオブジェクトを含む
確率とを有するものとしてオブジェクトを検知することを可能にし得る。複数のオブジェ
クト状態の確率的モデリングは、本方法が様々なオブジェクト状態を維持することを可能
にし得る。縦方向オブジェクト追跡は、ＥＯＧ内のオブジェクト関連性全体にわりオブジ
ェクト状態を伝播することにより容易にされ得、様々な時刻および場所における観測デー
タはさらに、ＥＯＧ内のオブジェクトモデリングを精緻化し得る。範囲制限オブジェクト
分類は、ＣＶベースオブジェクト検知に使用される一組の候補オブジェクトを文脈的に設
定および調整することによりオブジェクト分類を強化し得る。運用バイアスは、他の感知
された入力またはデータソースなどの他のデータ入力がＥＯＧの実行を変更することを可
能にし得る。
【０１１２】
　本方法は、より多くの情報が取集されるにつれ、ＥＯＧを介し確実度を（例えば、時間
的に後方へおよび時間的に前方へ）伝播し得る。ＥＯＧモデリング手法の使用は、入力の
限定された、断続的、一時的に不明瞭な流れに応じ本方法をロバストにするように機能す
る。本方法は、その後の観測を介しその知識を改善しようとする一方で不完全な情報に作
用し得る。精度の負担は、いくつかの領域では低減され得、他の多くの領域では遅延され
得る。例えば、本方法は、買物客が店内を移動するにつれて買物客により選択され、次に
買物客により保持され、バッグまたはカートへ追加された製品の運用的に信頼できる予測
を維持し得る。次に、これは、チェックアウトプロセスを自動的に完了する際に使用され
得る。チェックアウトプロセスでは、予測された製品は、買物客口座へ課金される、およ
び／または予測された製品をチェックアウト処理システムに自動的に投入することにより
課金される。別の例として、在庫追跡は、オブジェクトが棚上でまたは保管コンテナ内で
隠蔽された場合ですら、使用可能精度で維持され得る。本方法は好適には、上述のシステ
ムなどのシステムを介し実施されるが、任意の好適なタイプのシステムが代替的に使用さ
れ得る。
【０１１３】
　一実施形態では、本方法はショッピングチェックアウトプロセスを容易にするように機
能し得る。１つの変形形態では、ショッピングチェックアウトプロセスを容易にすること
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は既存チェックアウトプロセスを支援することを含み得る。例えば、セルフチェックアウ
トキオスクは、アイテムの走査をさらに速くするために買物客保有アイテムの確率的理解
を利用することにより、より効率的にされる可能性がある。別の変形形態では、本方法は
買物客を自動的にチェックアウトさせるために使用され得る。例えば、本方法は、買物客
により選択されたオブジェクトを検知し、買物客のショッピング口座を識別し、店を離れ
ると、選択されたアイテムに対し買物口座に課金するために使用され得る。
【０１１４】
　本方法は追加的に、チェックアウト時の未知オブジェクトの識別を容易にするように機
能し得る。今まで未知のオブジェクトがそのバーコードが走査されたということを観測さ
れると、その結果のＳＫＵは、当該オブジェクトに断定的に関連付けられ得、同様な外観
および／または特性を有する将来オブジェクトが、当該の同じバーコードおよびＳＫＵを
担持するというより高い尤度を割り当てられ得る。多くのこのような走査事象後、はるか
に高い尤度が、同じＳＫＵ番号を有する同様な外観を有するその後のオブジェクトへ割り
当てられ得る。このようにして、機械深層学習、統計的モデリング、および／または他の
人工知能戦略が、弱い領域を連続的に改善するために採用され得る。いくつかのケースで
は、在庫アイテムは、新製品の手動登載が回避され得るように、このようなプロセスを通
してシステム内へ自動的に登録される可能性がある。
【０１１５】
　本方法は、環境およびその内容の論理表現を構築し進化させることにより環境内の在庫
を追跡し得る。一般的に、在庫の追跡は在庫アイテムを計数または推定することを含み得
る。在庫の追跡は追加的に、在庫アイテムの位置を追跡することを含み得る。追跡は追加
的に、オブジェクトグルーピングまたはオブジェクトツーオブジェクト関連性を監視する
ことを含み得る。例えば、本システムは、１つのオブジェクトが棚上に置かれる前に買物
客により持ち運ばれたということを追跡することができるかもしれない。オブジェクト関
係追跡は、どのように保管または管理されるかに関する制約を有するオブジェクトのため
の特定アプリケーションを有し得る。例えば、特定期間中に冷凍庫から取り出されたアイ
スクリームが検知され得、従業員は、同アイテムを冷凍庫内に入れ戻すように通知され得
る。
【０１１６】
　本方法は追加的に、セキュリティ監視または他の視覚的監視アプリケーションを補完す
るように機能し得る。１つの変形形態では、本方法は、人が未払いアイテムと共に店を離
れようとすると警告をトリガし得る。別の変形形態では、本方法は、監視データを、長期
的データ保管のためにより効率的であろうデータ表現へ変換する際に使用され得る。本方
法は追加的に、メディア記録から恩恵を受け得る相互作用に関連付けられた監視メディア
の長期的アーカイビングをトリガするためにトリアージ方式で使用され得る。
【０１１７】
　本方法は追加的にまたは代替的に、他のアプリケーションにおいて使用される。１つの
変形形態では、本方法は在庫定位において使用され得る。従業員または買物客がアイテム
の位置を探索することができるかもしれない。別の変形形態では、本方法は在庫ストック
自動化において使用され得る。本方法は、製品を再発注する際にまたは傷みやすいアイテ
ムの保管期間を監視する際に使用され得る。本方法は代替的に、カスタムアプリケーショ
ンおよびシステム／サービスインテグレーションが本方法と連携して動作し得るようにプ
ログラマティックインターフェースを有する汎用型プラットフォームであり得る。
【０１１８】
画像データの収集
【０１１９】
　環境全体にわたって画像データを収集することを含むブロックＳ１００は、関心のある
オブジェクト（例えば在庫アイテム）を含む領域の映像、画像または他の像を収集するよ
うに機能する。好適には、画像データを収集することは、多様な捕捉点から発生する。画
像データを収集することは、環境内の別個の点に分散された複数画像捕捉装置（例えばカ
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メラ）から画像データを収集することを含む。一組の捕捉点は、環境内の監視領域の重畳
および／または非重畳視点を含み得る。一組の捕捉点は追加的に、環境内の高密度撮像シ
ステムを確立し得る。代替的に、本方法は単一撮像装置を利用し得る。画像データは好適
には、連続的領域をほぼカバーする。しかし、本方法は、穴、隙間、未検査領域、および
／または非接触領域に対処し得る。特に、本方法は、浴室および更衣室など画像ベース監
視に不適切な領域を取り扱うことに対しロバストであり得る。これらのケースでは、ＥＯ
Ｇ実行中の統計的予測は観測不能事象を考慮し得る。
【０１２０】
　上述のように、本方法は精密で正確な情報に依存しなくてもよく、したがって、画像デ
ータの収集は既存映像監視システムからのものであり得る。画像データは、直接収集され
得、適正処理システムへ伝達され得る。画像データは単一フォーマットのものであり得る
が、画像データは代替的に一組の異なる画像データフォーマットを含み得る。画像データ
は、高解像度ビデオ、低解像度ビデオ、別個の時点からの写真、固定視点からの画像デー
タ、作動型カメラからの画像データ、視覚的スペクトル画像データ、赤外線画像データ、
３Ｄ深さ感知画像データ、視差、ライダー、レーダ、ソナー、受動的照明、能動的照明、
および／または任意の好適なタイプの画像データを含み得る。
【０１２１】
　本方法は多様な撮像システムと共に使用され得、画像データを収集することは追加的に
、一組の撮像装置から画像データを収集することを含み得る。各サブセットは、一組の構
成のうちの少なくとも１つの構成の撮像装置により収集される。撮像装置構成は、在庫保
管捕捉構成、相互作用捕捉構成、オブジェクト識別捕捉構成、可動構成、混合構成、およ
び／または任意の好適な他のタイプの構成を含み得る。撮像装置は１つまたは複数の構成
用に主として設定され得るが、撮像装置は任意の好適な目的のために使用され得る。
【０１２２】
　在庫保管捕捉構成の撮像装置からデータを収集することは、名目上の在庫保管位置へ向
けられた画像データを収集するように機能する。例えば、在庫保管構成の専用カメラが保
管棚に向けられ得る。在庫保管構成は特に、保管されたオブジェクトの変化を監視するの
に適し得る。
【０１２３】
　相互作用捕捉構成の撮像装置からデータを収集することは、買物客と棚またはコンテナ
間の相互作用などオブジェクト間の相互作用の性質を検知するように機能する。１つの変
形形態では、撮像装置は相互作用の面に沿って向けられ得る。例えば、カメラは、買物客
オブジェクトが棚上のアイテムと物理的相互作用する時を検知するようにアイルに真直ぐ
沿った映像を捕捉し得る。いくつかのケースでは、複数の撮像装置が組み合わせて使用さ
れ得る。例えば、アイルに真直ぐ沿って向けられた撮像装置は、買物客が規定棚相互作用
面を横切った時を検知し得、在庫保管捕捉構成の撮像装置はアイルに沿った位置を判断す
るために使用され得る。相互作用捕捉構成は特に、１つまたは複数のタイプの相互作用事
象の発生を検知するように構成され得る。
【０１２４】
　オブジェクト識別捕捉構成の撮像装置からデータを収集することは、特定位置における
オブジェクト識別をターゲットとするように機能する。オブジェクト識別捕捉構成は、特
定検査領域内にいる時に製品を識別するように指示されたより高解像度なカメラを含み得
る。限定数のオブジェクト識別捕捉構成がＥＯＧ内の不確定性を解決し得る。特に、これ
らは、買物客オブジェクトを分割するために使用され得る。ショッピングカートが使用さ
れる店では、オブジェクト識別捕捉構成は、その下を通過するカートへ真直ぐ向けられた
カメラを含み得る。カート内部のオブジェクトは、特定製品アイテムとしてより容易に識
別され得る。このような識別構成は、人のよく通る場所、店出口近く、アイルの端、また
は他の好適な位置などの重要位置に配置され得る。１つの変形形態では、オブジェクト識
別撮像装置は、特定オブジェクトを追跡またはターゲットとするように作動され得る。オ
ブジェクト識別捕捉構成は追加的にまたは代替的に、チェックアウトまたはＰＯＳ構成変
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形形態において使用される。チェックアウト変形形態は、チェックアウトプロセス中の識
別のためのオブジェクト情報を収集するように機能する。チェックアウト構成のカメラは
特に、コンベヤベルト上に置かれるまたは従業員による検査のために並べて置かれるとア
イテムを捕捉するように構成され得る。
【０１２５】
　可動捕捉構成の撮像装置からデータを収集することは、多様な位置から画像データ（恐
らく動的フォーカスを含む）を生成するように機能する。可動撮像装置はロボットへ搭載
されても良いし従業員により移動されてもよい。この場合、可動ロボットは、環境内で水
平方向にまたは垂直方向に平行移動する能力を有するものであっても、固定位置からパン
する、傾く、またはズームする能力を有するものであってもよいということに留意された
い。環境全体にわたって移動することができる可動構成を有する撮像装置はしばしば、撮
像装置の位置を追跡することを利用する。１つの変形形態では、可動撮像装置は、撮像装
置と位置を判断するために使用される遠隔要素との間の通信を利用する能動的測位システ
ム（高精度ＧＰＳシステム、ＲＦ三角測量または他の好適な技術など）を含み得る。別の
変形形態では、本方法は、画像データを介し環境全体にわたって可動撮像装置を追跡する
ことを含み得る。可視ビーコンが、可動撮像装置の識別および追跡を容易にするために撮
像装置上に存在し得る。
【０１２６】
　可動構成の撮像装置は、不確定性を解決し恐らく低減する際に利用され得る。例えば、
店の１つの特定領域の在庫のＥＯＧが未知であればまたは低レベルの確実性を有すれば、
従業員は、不確定性を解決する目的のための追加画像データを収集するために可動撮像装
置（例えば校正ツール）を持ち込み得る。より一般的には、従業員は、環境を動き回るに
つれて精度を改善し得る画像データが収集され得るように、可動画像装置を備える可能性
がある。ＥＯＧは好適には、１つまたは複数の可動撮像装置の使用を通じたターゲット画
像捕捉により在庫表現の確実性を増加し得る。
【０１２７】
　任意の個々のカメラまたはセンサが一度に２つ以上の構成の一部であり得、各構成は２
つ以上の目的を果たし得るということに注意すべきである。
【０１２８】
　画像データを収集することは追加的に、撮像システムを校正することを含み得る。１つ
の変形形態では、校正は、画像データ内の信号ポイントを検知することと、現実世界内の
信号ポイントの位置が１つまたは複数の画像ソースから構築されるので現実世界内の信号
ポイントの位置をＥＯＧ表現内のその位置へ関連付けることとを含み得る。信号ポイント
は、定位装置から発射された光（電球、ＬＥＤ、またはスマートフォンなど）または自然
情景の１つまたは複数の特徴である可能性がある。
【０１２９】
ＥＯＧの維持
【０１３０】
　画像データからＥＯＧを維持することを含むブロックＳ２００は、環境内のオブジェク
トの確率的データモデルを生成、実装、更新するように機能する。論述したように、ＥＯ
Ｇは環境全体にわたる時間および空間における分類されたオブジェクトのデータ表現であ
る。加えて、ＥＯＧ内のモデル化されたオブジェクトインスタンスは、オブジェクト分類
、位置、タイムスタンプ、および／またはＳＫＵまたは製品関連特性などの他の特性を有
し得る。ＥＯＧは追加的に、確率的オブジェクト関連性を有するオブジェクトインスタン
スの少なくとも１つのサブセットを有するものとして特徴付けられ得、これらの関連性は
時間および空間における様々なオブジェクトインスタンス間のものであり得る。
【０１３１】
　ＥＯＧを管理することは、画像データを繰り返し処理することと、様々なＥＯＧプロセ
スを適用することとを含み得る。ＥＯＧは、様々な画像ベース検知技術をてこ入れするた
めにその適応型算定手法を使用し得る。様々なコンピュータビジョンおよび信号処理手法
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が、画像データからメタデータを生成する際に使用され得る。次に、画像データは、物理
的世界のＥＯＧモデル表現を更新するためにＥＯＧ処理エンジン内で処理され得る。ＥＯ
Ｇを維持することは、環境内の在庫アイテムおよび他のオブジェクトの確率的口座を構築
する際に使用され得る。いくつかのオブジェクトは断定的に識別され得、一方、他のオブ
ジェクトは様々なレベルの確実性で考慮され得る。
【０１３２】
　画像データの使用に加えて、ＥＯＧを維持することは、図１２に示すように、インバウ
ンド／アウトバウンド製品発注、項目別ＰＯＳチェックアウト報告、手動在庫入力、製品
基準データベース、環境プラノグラムまたはマップ、個人的ショッピングパターン、個人
的ショッピングリストまたは欲しい物リスト、人口統計学的パターン、および／または他
のオブジェクト入力などの他のオブジェクトおよび環境データの入力を利用し得る。
【０１３３】
　ＥＯＧシステムを管理することは好適には：画像データからオブジェクトを分類するこ
とＳ２１０；環境内のオブジェクト位置を追跡することＳ２２０；相互作用事象を検知す
ることＳ２３０；および／または好適にはオブジェクトインスタンスの関連性全体にわた
ってオブジェクトインスタンスの変更を伝播することを含むＥＯＧを更新することＳ２４
０を繰り返し含む。
【０１３４】
　ブロックＳ２１０、Ｓ２２０およびＳ２３０は、直列にまたは並列に組み合せて使用さ
れ得る。１つの変形形態では、ブロックＳ２１０、Ｓ２３０およびＳ２４０が採用される
ブロックＳ２００は主として相互作用事象に基づき実行し得る。別の変形形態では、ブロ
ックＳ２１０、Ｓ２２０およびＳ２４０が採用されるブロック分類および追跡が使用され
得る。
【０１３５】
　入力を処理することは、図１３に示すように、通常のオブジェクトモデリングと共に、
複合オブジェクトモデリング、確率的マルチステートモデリングを利用し得る基本オブジ
ェクトモデリングを確立し得る。次に、ブロックＳ２４０は、更新されたオブジェクトモ
デルデータをＥＯＧを介し伝播することによりＥＯＧを精緻化する際に基本オブジェクト
モデリングをてこ入れし得る。ある相互作用事象がオブジェクト状態を変更するとオブジ
ェクト変換がモデル化され得る複合オブジェクトモデリングが使用され得る。他のインス
タンスまたは実施形態では、ブロックＳ２１０のオブジェクト分類とＳ２２０のオブジェ
クト追跡は、ブロックＳ２４０おけるモデルを介した情報の確率的推論および伝播により
関連付けられ得る様々な観測されたオブジェクト経路を確立する際に使用され得る。
【０１３６】
　ブロックＳ２００を介し、ＥＯＧは、環境内の複数のオブジェクトのオブジェクト状態
の期待値に関し報告するために使用され得る。したがって、Ｓ２００は、画像データおよ
び／または補足入力に基づき環境内で期待される複数のオブジェクトをモデリングする複
数の並列プロセスを含み得る。これらのプロセスは、カメラからの画像データのストリー
ム毎に繰り返し実行され得るが、次に、追加的に、画像捕捉装置の収集からの画像データ
全体にわたって実行され得る。本方法が、自動セルフチェックアウトを管理する、ＰＯＳ
チェックアウトを支援する、在庫分析を提供する、盗難検知を提供する、製品定位を可能
にする、および他の好適なアプリケーションなどの多様なアプリケーションを駆動するの
を可能にし得るＥＯＧは通常、リアルタイムかつロケーションアウェア（location aware
）である。
【０１３７】
　いくつかの変形形態では、本方法はブロックＳ２００の複数のインスタンスを実行する
ことを含み得る。本方法は、図３に示す例示的モールシナリオと同様に複数のＥＯＧを管
理することを含み、ここでは、第１のＥＯＧは環境の第１のサブ領域用に管理され、第２
のＥＯＧは環境の第２のサブ領域用に管理される。サブ領域は非連続であってもよいし重
畳してもよい。１つの変形形態では、第１のサブ領域は第２のサブ領域を完全に含み得る
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。別個のサブ領域のための任意の好適な数のＥＯＧが確立され得る。複数のＥＯＧを管理
することは、モールまたはマーケットなどのマルチベンダ環境内で利用され得る。様々な
ＥＯＧは、共有撮像システムからの画像データを使用することにより動作し得るが、ＥＯ
Ｇの構成およびアプリケーションは個々にカスタム化され得る。代替的に、単一ＥＯＧが
複数の領域およびサブ領域をモデル化し得る。ここでは、当該ＥＯＧの検査は、様々なサ
ブ領域の空間的および時間的境界と擬似的に区分化された別個のＥＯＧとを使用し得る。
【０１３８】
ＥＯＧの維持：オブジェクトの分類
【０１３９】
　画像データからオブジェクトを分類することを含むブロックＳ２１０はオブジェクト検
知を行うように機能する。オブジェクトは、コンピュータビジョンまたは他の形式のプロ
グラム的発見的方法、人工知能、機械学習、統計的モデリング、および／または他の好適
な手法を使用することにより検知され分類される。オブジェクト分類は、オブジェクト分
類の一部として画像セグメント化およびオブジェクト識別を含み得る。単一像またはビデ
オストリームの画像データのオブジェクトを分類した結果出力は、オブジェクトのラベル
、または確率的分布の潜在的ラベル、および当該オブジェクトの領域／位置特性であり得
る。画像データの単一画像内のオブジェクトを分類することは、様々な領域内の複数のオ
ブジェクト分類を生じ得る。例えば、買物客を伴う１つの棚の製品群の画像は、図１４に
示すように可視製品毎の分類、棚、および買物客を生じ得る。図１４にまた示すように、
本方法の追加機能は追加的に、視野から隠蔽された期待数のアイテムのＥＯＧモデリング
を生じ得る。
【０１４０】
　「bag of features」手法、畳み込みニューラルネットワーク（ＣＮＮ：convolutional
 neural network）、統計的機械学習、または他の好適な手法などの様々な技術が、オブ
ジェクト分類において採用され得る。Fast regional－ＣＮＮ（ｒ－ＣＮＮ）、Faster　
Ｒ－ＣＮＮ、Mask　Ｒ－ＣＮＮ、および／または他のニューラルネットワーク変形形態お
よび実施形態などのニューラルネットワークまたはＣＮＮがコンピュータビジョン駆動型
オブジェクト分類プロセスとして実行され得る。
【０１４１】
　視覚的ワード、特徴分類のコンステレーション、およびバグオブワード分類プロセスの
ようなプロセスを使用し得る画像特徴抽出および分類は追加または代替手法である。これ
らおよび他の分類技術は、スケール不変特徴変換（ＳＩＦＴ：scale-invariant feature 
transform）、speeded up robust features（ＳＵＲＦ）、様々な特徴抽出技術、カスケ
ード分類子、Naive-Bayes、サポートベクターマシン、および／または他の好適な技術の
使用を含み得る。
【０１４２】
　加えて、アルゴリズム手法の複数の変形形態が、特定クラスのオブジェクト分類を考慮
する際に実施され得る。階層的分類プロセスは、分類を繰り返し精緻化する際、および／
または分類信頼性および／または速度を強化する分類チャレンジを制限する際に使用され
得る。１つの変形形態では、オブジェクトを分類することは、画像データの変更に基づく
更新へ限定されてもよいしそれから分離されてもよい。１つの変形形態では、画像のオブ
ジェクトを分類することは変更条件を満たす画像データのサブ領域へ限定され得る。例え
ば、画像の右下象限内の買物客を伴う１つの棚の製品群の画像は、オブジェクト分類を当
該右下象限内の領域に対して実行させるだけであり得、これは、画像データ内で静止して
いる製品を再分類することから本方法を軽減し得る。
【０１４３】
　いくつかの変形形態では、オブジェクト分類は能動的に確認されてもよいし別のデータ
入力チャネルを介し通知されてもよい。例えば、確認された分類（例えばＳＫＵ識別子）
、位置、および時刻によりオブジェクトをログ記録するための校正ツールが使用され得る
。
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【０１４４】
　オブジェクトを分類することは、オブジェクトを一組の潜在的オブジェクトタイプのう
ちの１つとして識別することを含み得る。潜在的オブジェクトタイプは少なくとも１つの
ＳＫＵオブジェクトタイプ、複合オブジェクトタイプ、および人オブジェクトタイプを含
む。オブジェクト分類は、未知オブジェクト分類から一般的記述子そして特定アイテム名
までの範囲の様々なレベルの特異性を有する記述子であり得る。様々な分類は、ＳＫＵオ
ブジェクトのＳＫＵ特性、顧客オブジェクトのユーザ口座および／または従業員オブジェ
クトの従業員プロファイルなどの追加分類特性に関連付けられ得る。例えば、１つのアイ
テムは箱として分類される可能性があるが、関連付けられた製品ＳＫＵを有する特定シリ
アル製品として分類される可能性もある。一般的に、オブジェクト分類プロセスは、様々
なレベルの信頼水準により一組のオブジェクト分類可能性を生成することになる。
【０１４５】
　複合オブジェクトモデリング手法では、ＥＯＧは、オブジェクトを、零、１、または２
以上の他のオブジェクトを含むある確率を有するものとしてモデル化し得る。分類は、複
合オブジェクトモデリング中にオブジェクト組成予測を生成するために使用され得る。複
合オブジェクトモデリングを適用することは好適には、ＥＯＧ内の少なくとも２つのオブ
ジェクト間の階層的関連性をインスタンス化することを含む。ここでは、１つのオブジェ
クトインスタンスが少なくとも１つのオブジェクトとの関連性を確率的に有するように設
定される。これが最初の分類であれば、複合オブジェクトモデリングは、オブジェクト分
類、オブジェクト位置、時刻、および／または他の要因または要因の組み合せに基づき得
る統計モデルに基づく開始プロセスであり得る。複合オブジェクトモデリングは、オブジ
ェクト計数推定および／またはオブジェクトの関連変更（例えば、親オブジェクトの移動
を通じて観測不能な子オブジェクトを追跡すること）を容易にし得る。いくつかの変形形
態では、オブジェクト組成予測は、特定オブジェクトを共通に含むとして観測されたオブ
ジェクトの新しい発生に対して生成され得る。例えば、棒状石鹸を出荷するために使用さ
れる箱として分類されたオブジェクトは、標準的積荷の棒状石鹸を含む極高い尤度を与え
られる。代替的に、オブジェクトの組成予測は、オブジェクトが検知される情況に基づき
動的に生成され得る。一例では、未知の箱は、未知の箱として検知され分類され得るが、
特定領域内で検知されたので、オブジェクト組成は、当該領域内の箱の中に通常見出され
るオブジェクトにより設定され得る。別の例では、未知の箱の商品が、検知され、低確率
で一組の異なるオブジェクトを含むものと当初疑われ得る。しかし、箱に関するより多く
の情報が取集されるにつれて、分類はブロックＳ２２０、Ｓ２３０およびＳ２４０を介し
精緻化され更新され得る。
【０１４６】
　オブジェクトの分類は追加的に、オブジェクトのサイズ、形状、色、位置、および／ま
たは他の属性などのオブジェクト属性を割り当てることを含み得る。オブジェクトサイズ
は、長さ、高さ、幅、寸法、形状、アスペクト比、および／または容積などの様々な次元
を含み得る。形状はオブジェクトの形式を記述する属性であり得る。形状はアスペクト比
または他のメトリックを含み得る。色属性は、アイテムの表面の記述子であり得、平均カ
ラー、色セット、パターンまたは、テクスチャ、反射性、様々な表面変形、および他の好
適な表面品質を含み得る。位置は好適には、環境内の三次元位置記述子であるが、代替的
に「アイル３、ビン１、棚２」などの位置カテゴリー分類であり得る。位置は、環境のフ
レームに対して相対的であっても良いし、地球の緯度－経度－仰角フレームにおいて絶対
的であっても良い。様々なオブジェクト属性がＥＯＧ内に保管され、判断を行う際に使用
され得る。例えば、容積および形状は、含まれるオブジェクトの量およびタイプに制約を
課し得る。同様に、位置は、何のオブジェクトが検知されたオブジェクト内に含まれるか
を明示的に示さなくてもよいが、予想および追跡のための情況を提供し得る。
【０１４７】
　いくつかのシナリオでは、オブジェクトは特定アイテムとして断定的に識別され得る。
オブジェクト識別は好適には、特定ＳＫＵによりオブジェクトを分類することを生じ得る
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。オブジェクトの識別は、梱包の画像マッチング、コンピュータ可読コード（例えばバー
コードまたはＱＲコード）を走査すること、ラベリングのＯＣＲ、および／または任意の
好適な手法を介し行われ得る。識別の確実度が記録され追跡される。例えば、有効チェッ
クサムを有するＵＰＣバーコードを読むことで、非常に高い確実度の識別を伝える。逆に
、Snack－Ｏの１４オンスの箱を主として含むということが知られた棚割りの領域からオ
ブジェクトが取り出されたということを観測することは、かなり低い確実性を伝える。こ
の場合、その後の検査は待ち行列に入れられ、将来画像は、当該（今、過去の）事象に関
連付けられる確実性を上げるために詳細に検査されることになる。
【０１４８】
　他のシナリオでは、オブジェクトは人、動物、または他の不可分要素であり得る。人お
よび動物は、顔認識、歩行認識、服認識、関連装置認識（ユーザの電話を検知すること）
、または一般的オブジェクト識別などの様々な技術を介し識別され得る。人の識別は追加
的に、人識別子に関連付けられたユーザ口座を識別する際に使用される可能性がある。
【０１４９】
　ＥＯＧシステムは追加的に、現実世界アイテムについての結論を、それらの画像データ
が部分的または完全に隠蔽された場合に引き出すために適用され得る。１つのシナリオで
は、見えない領域内に置かれた物理的世界内のオブジェクトが、それにもかかわらずＥＯ
Ｇ内のその論理的表現により依然として追跡され得る。ＥＯＧは、Jean Piagetにより理
解される意味では、ほとんどの既存コンピュータビジョンシステムにより達成されなかっ
たオブジェクト恒久不変性を維持する。さらに、複数のオブジェクト状態のモデリングは
、複数の潜在的に観測されないオブジェクト状態が追加観測データによりより高い信頼性
でモデル化されるように変形され得るように様々な事象中に維持および追跡されることを
可能にする。
【０１５０】
　別のシナリオでは、環境の領域は、環境領域が、モデル化された複合オブジェクトのよ
うなオブジェクトを「含む」という点で、ＥＯＧ内のオブジェクトとして処理される。環
境入口、環境出口、環境の監視されていない部屋、監視されていない領域はオブジェクト
として処理され得る。例えば、浴室は浴室ドアにおけるアクセスポイントにより構成され
得る。浴室ドアと相互作用する（例えば、浴室へ入るおよび浴室から出る）オブジェクト
は、当該浴室オブジェクトのコンテンツの変化を生じ得る。
【０１５１】
　図１３に示すように、オブジェクトを分類すること、より一般的にはＥＯＧを管理する
ことは、オブジェクトを分類することＳ２１２において使用される補足入力を取り出すこ
とを含み得る。オブジェクトの分類は補足入力に少なくとも部分的に基づき得る。補足入
力は、購入パターン、顧客購入履歴、製品価格、在庫データ（例えば出荷命令、在庫マッ
プ／プラノグラムなど）、環境データパターン、購入トランザクションデータ、および／
または他のソースの組から選択され得る。次に、分類作業は、補足入力に少なくとも部分
的に基づき得る。例えば、店の買物履歴に基づく製品人気度は、特定分類を、ＣＶベース
分類信頼水準が同様であると他の分類より高く優先付けるために、使用され得る。ブロッ
クＳ２１２は、分類において直接使用され得るが、追加的にまたは代替的に、仮想カート
リストを判断するなどＥＯＧから結論を引き出す際に使用される。
【０１５２】
　図１２に示すように、オブジェ（objet）を分類することＳ２１４は、分類処理中に分
類範囲を繰り返し拡張することを介しオブジェクトを分類することを含み得る。分類範囲
を繰り返し拡張することは、分類範囲を設定すること、分類範囲内の分類を生成すること
、および生成された分類が分類条件を満たさなければ（例えば結果が閾値未満の信頼水準
を有すれば）、更新された分類範囲により分類を試みることを含み得る。実施の際、ブロ
ックＳ２１４は、第１の組の候補オブジェクトの初期分類モデルを介しオブジェクトを分
類することと、初期分類モデルを介したオブジェクトの分類が分類条件を満たさなければ
第２の組の候補オブジェクトの少なくとも第２の拡張分類モデルを介しオブジェクトを分
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類することとを含み得る。
【０１５３】
　分類範囲は好適には、分類プロセスの限定組の候補オブジェクトを特徴付ける。一例で
は、これは、限定組のオブジェクトに向けられたＣＮＮである可能性がある。複数のＣＮ
Ｎモデルが、所望分類範囲に基づき選択的に採用され得るように様々な分類範囲を使用す
ることによりトレーニングおよび更新される可能性がある。分類範囲は、多種多様の技術
を介し判断されてもよいし学習を通じてアルゴリズム的に判断されてもよい。
【０１５４】
　１つの変形形態では、分類範囲は、ある領域への特定オブジェクト分類の期待空間的近
接性に基づき拡張し得る。これは特定領域において観測可能な期待ＳＫＵオブジェクトを
含み得る。この空間的近接性は、満足な信頼水準を有する分類を最終的に判断する目的で
もって繰り返し拡張され得る。分類範囲を空間的に拡張する例では、分類範囲は、棚のオ
ブジェクト、隣接する棚上のオブジェクト、アイル上のオブジェクト、１つの店領域内の
オブジェクト、店内のオブジェクトのように進む。
【０１５５】
　別の変形形態では、分類範囲はデータ駆動型パターンに基づき拡張し得る。例えば、顧
客買物リストおよび／または欲しい物リスト、顧客ショッピングパターン、様々な人口統
計学的ショッピングパターン、および全店のショッピングパターンが、分類範囲を規定す
る際に使用され得る。利用される分類範囲は、空間的に規定された分類範囲、データ駆動
型分類範囲、および／または他の好適な分類範囲の様々な組み合せを含む可能性がある。
例えば、初期分類範囲は、保管された顧客買物リストと期待された棚積み製品とを含み得
、その後のフォールバック分類範囲は、当該アイル上に保管されることが期待される製品
と共に店内で販売される１００の最人気製品を含み得る。
【０１５６】
　加えて、ＥＯＧを維持することは、オブジェクトの画像表現を更新することを含み得る
。新しいかつ進化する梱包および他の目に見える変更が、オブジェクト識別を長期にわた
って改善するために使用され得る。時折、同一ＳＫＵを有する一組の機能的に同一なアイ
テムが異なる外観を有するかもしれない。例えば、いくつかのアイテムはＵＰＣコードを
共有する一方で異なる色となる。追加的に、梱包は定期的に変化し得る。例えば、シリア
ルの商標はルーチン的に、共通ＳＫＵ、ＵＰＣ、および価格を維持する一方でその梱包の
外観を変更する。管理システム、チェックアウト処理システム、または製品基準データベ
ースとの統合は、進化するオブジェクト表現を分類することを容易にし得る。
【０１５７】
　オブジェクトを分類することに関連して、本方法は対応オブジェクトインスタンスをＥ
ＯＧ内に保管することを含み得る。オブジェクトインスタンスは、観測または予測された
オブジェクトに関連付けられたデータモデル記録である。オブジェクトインスタンスはデ
ータベースまたは任意の好適なデータストレージソリューション内に保管され得る。オブ
ジェクトインスタンスは、オブジェクト分類、観測の時刻、および観測の位置を特徴付け
るデータ記録であり得る。オブジェクトインスタンスの位置は、分類が発生した画像捕捉
装置へ一般化され得るが、より詳細には、画像データ内の座標および／または環境内の三
次元座標を含む可能性がある。
【０１５８】
　オブジェクトインスタンスは基本オブジェクトモデリングを確立し得る。複合オブジェ
クトモデリングおよび確率的マルチステートモデリングは追加的に、オブジェクトインス
タンスの特徴付けられた特性であり得る。オブジェクト分類は、複合オブジェクトまたは
マルチステート特性を直接モデリングする際に確率的推論を適用し得る。ブロックＳ２２
０のオブジェクト追跡とブロックＳ２３０の相互作用事象検知は代替的にまたは追加的に
、複合またはマルチステートモデリングに貢献し得る。
【０１５９】
　追加のオブジェクト特性および／または関連性が追加的に、本システムのモデリングデ
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ータを介し追加または確立され得る。例えば、ＳＫＵ特性との関連性は、特定ＳＫＵオブ
ジェクトとして分類されると確立され得る。別の変形形態では、オブジェクトインスタン
スは、元のメディアの再処理が行われ得るようにメディア基準に関連付けられ得る。別の
変形形態では、他のオブジェクト観測との関連性が確立され得る。例えば、オブジェクト
を時間的に追跡することは、オブジェクトインスタンスの関連付けられたシーケンスとし
て反映されるオブジェクト経路を確立するために使用され得る。本明細書で説明される高
レベルＥＯＧモデリングは観測記録を更新するために使用され得る。または、高レベルＥ
ＯＧは、高レベルモデリングが確立され得る生データ層として観測記録を使用し得る。
【０１６０】
ＥＯＧの維持：オブジェクトの追跡
【０１６１】
　環境内のオブジェクトを追跡することを含むブロックＳ２２０は、オブジェクト経路を
確立する際にオブジェクトの位置を監視するように機能する。オブジェクトを追跡するこ
とは、単一の画像捕捉装置からの画像データ内のオブジェクトを追跡することを含むが、
より好適には、複数の画像捕捉装置からの画像データ全体にわたってオブジェクトを捕捉
する。オブジェクトを追跡することは追加的に、複数の画像捕捉装置にわたってオブジェ
クトを識別し関連付ける際に使用され得る。
【０１６２】
　オブジェクトを追跡することは、オプティカルフロー、アルゴリズム的ターゲットロッ
クおよびターゲット再取得、データ駆動型推論、発見的プロセス、および／または他の好
適なオブジェクト追跡手法のようなＣＶベースオブジェクト追跡技術を適用することを含
み得る。ＣＶベースオブジェクト追跡およびアルゴリズム的ロックは好適には、オブジェ
クトの変換を判断するように画像データに作用する。データ駆動型推論は、時間的および
空間的近傍近く「Near」において時間的および空間的近傍が、１～５フィートおよび１秒
以内に識別された２つのオブジェクトなどほぼ同時刻に同様な位置において識別されたも
のとして特徴付けられ得ると、オブジェクトと、整合または類似データ特徴とを関連付け
得る。時間的および空間的近接条件は、様々な要因に依存する可能性があり、様々な環境
および／またはアイテムに対し調整され得る。時間的および空間的近傍近くのオブジェク
トは、画像データ（例えば、以前のビデオフレーム、または以前に捕捉された静止画像）
の隣接インスタンスからまたは隣接インスタンスの窓から画像データ内に観測されるオブ
ジェクトであり得る。１つの変形形態では、隣接インスタンスの窓は、最後のＮ個のメデ
ィアインスタンス（例えば最後の１０個の映像または静止画像）などのサンプル計数によ
り特徴付けられ得る。別の変形形態では、隣接インスタンスの窓は、終了直前のメディア
インスタンスなどの時間窓により特徴付けられ得る。
【０１６３】
　オブジェクトを追跡することには好適には、オブジェクト経路内のオブジェクトインス
タンスの関連性を確立することが伴う。１つの変形形態では、オブジェクトインスタンス
は経路特性を支援するデータモデル構成体であり得る。代替的に、オブジェクト経路はオ
ブジェクト経路に関連付けられ得るデータモデル構成体であり得る。したがって、オブジ
ェクトを追跡することは好適には、オブジェクト経路を構築することを含み、ここでは、
オブジェクト経路は、オブジェクトの連続的経路を時間的および空間的に確立する。オブ
ジェクト経路は、棚上の製品のように静止しているオブジェクトを考慮するために静止経
路または経路セグメントを含み得る。いくつかのインスタンスでは、オブジェクトの連続
観測が妨げられ得、オブジェクト経路は終了することになる。オブジェクト経路の終点は
好適には、出現の点および消失の点を含む。
【０１６４】
　オブジェクト経路の終了は、オブジェクト経路の終端点においてオブジェクトに関連し
てオブジェクトの可能性をモデル化するために複合オブジェクトモデリングおよび／また
は複数のオブジェクト状態の確率的モデリングを呼び出し得る。オブジェクトを追跡する
ことは、オブジェクトのオブジェクト経路の終端点を検知した後、複合オブジェクトモデ
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リングを適用することおよび／またはマルチステートモデリングを適用することを含み得
る。いくつかの変形形態では、相互作用事象を検知することは、オブジェクト経路の終端
点に対処する役割を補完または置換し得る。
【０１６５】
　複合オブジェクトモデリングを適用することは好適には、ＥＯＧ内の少なくとも２つの
オブジェクト間の階層的関連性をインスタンス化することを含む。ここでは、１つのオブ
ジェクトインスタンスが少なくとも１つのオブジェクトとの関連性を確率的に有するよう
に設定される。１つのオブジェクトは好適には、子オブジェクトを保有するまたは含むよ
うに確率的にモデル化される親オブジェクトである。複合オブジェクトモデリングを適用
することは、例えば第１の経路が第２のオブジェクト経路により隠蔽されれば、第１のオ
ブジェクト経路を第２のオブジェクト経路へ関連付け得る。このようにして、第１のオブ
ジェクトは、第２のオブジェクトを追跡することにより間接的に追跡され得る。図１５Ａ
の例示的シナリオに示すように、オブジェクトＡはオブジェクト経路に沿って追跡され得
るが、いつ当該オブジェクト経路がそれを終了するかはオブジェクトＢにより含まれるも
のとしてモデル化され得る。オブジェクトＡがｔ＝２０マークにおいてオブジェクトＢの
近傍内に出現すれば、当該オブジェクト経路は、ｔ＝１におけるものと同じオブジェクト
Ａに関連付けられ得る。
【０１６６】
　マルチステートモデリングを適用することは好適には、ＥＯＧ内のオブジェクトインス
タンスの少なくとも２つの確率的に可能性のある状態をインスタンス化することを含む。
マルチステートモデリングを適用することは、複数の潜在的オブジェクト経路が終端点に
おいて考慮されることを可能にし得る。マルチステートモデリングは、確率的状態の１つ
または複数が別のオブジェクトとの階層的関連性であり得る複合モデリングと組み合わせ
て使用され得る。図１５Ｂの例示的シナリオに示すように、オブジェクトＡはオブジェク
トＡのオブジェクト経路が終了すると３つのオブジェクト（Ｂ、ＣおよびＤ）のうちの１
つの中に確率的に含まれるとしてモデル化され得る。一例として、製品は、棚の奥に押し
込まれ観測不能であるオブジェクトのモデル化された第１のオブジェクト状態、または買
物客により取り上げられ持ち運ばれた製品のモデル化された第２のオブジェクト状態を有
し得る。両オブジェクト状態は、それらの状態のどちらが正確であったかをより良く通知
するために追加情報が収集されるまでモデル化され得る。追加情報は、それらの潜在的状
態のうちの１つを確認する際に使用されてもよいし、潜在的状態のうちの１つを事実に反
し除去するために使用されてもよい。
【０１６７】
　多くのシナリオでは、オブジェクト経路は、オブジェクトの一様に一貫したモデリング
に関わらない。ブロックＳ２１０においてオブジェクトインスタンスに対して生成された
オブジェクト分類および関連信頼水準は、オブジェクト経路に関連付けられたオブジェク
トインスタンスに対して変化し得る。ブロックＳ２４０と組み合わせたブロックＳ２２０
の変形形態は、オブジェクト更新をオブジェクト経路全体にわたって伝播することであっ
て、追跡されるオブジェクトのオブジェクト情報を縦断的に処理するように機能し、オブ
ジェクト情報はＥＯＧのオブジェクト分類能力を補完または支援するためにオブジェクト
分類を更新する際に使用され得ることを含み得る。
【０１６８】
　幾つかの例では、これは、より大きな特異性により分類を重み付けることを含み得る。
例えば、時間の６５％で、オブジェクトは一般的箱として分類され、時間の３５％で、オ
ブジェクトは特別の朝食用シリアル製品として分類されるオブジェクト経路では、オブジ
ェクト経路の全体にわたるオブジェクト分類の伝播は、オブジェクトを当該経路に沿った
朝食用シリアル製品と見做されるように更新することになる。オブジェクト経路に沿った
このような分類伝播はオブジェクト分類課題をアニールし得る。図１６に示すように、オ
ブジェクト経路は「箱」として分類されたオブジェクトの経路として当初モデル化され得
、後の時点で、更新されたオブジェクト分類は同オブジェクトをより高い信頼性でＡＣＭ
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Ｅシリアルとしてより具体的に分類し得る。第２の分類は、先のオブジェクトインスタン
スがＡＣＭＥシリアルアイテムとしてモデル化されるように、更新されたオブジェクト状
態情報をオブジェクト経路関連全体にわたって伝播することを生じ得る。
【０１６９】
　本方法は場合によっては、オブジェクトが動いていると分類が失敗するという潜在的チ
ャレンジに対処し得る。しかし、オブジェクト追跡はオブジェクト運動中に維持され得、
これにより、オブジェクトが動いている期間中の確実なオブジェクト分類の伝播を可能に
し得る。一例では、朝食用シリアル製品は、それが棚上に留まる間などには自信を持って
分類される。買物客が製品を選択し、それを自身の買物袋に加えると、画像データは製品
の隠蔽されたおよび／またはぼやけた画像を捕捉し得、低信頼性分類を生じ得る。しかし
、オブジェクトのオブジェクト追跡は、オブジェクトが棚上にある間、高信頼分類が当該
の追跡されるオブジェクトへ適用されることを可能にし得る。次に、オブジェクトがバッ
グ内にある間に見ることを妨害されると、複合オブジェクトモデリングはバッグが製品を
含むものとしてモデル化し得る。
【０１７０】
ＥＯＧの維持：オブジェクトの検知
【０１７１】
　相互作用事象を検知することを含むブロックＳ２３０は少なくとも１つのオブジェクト
により変化の性質を識別および特徴付けるように機能する。相互作用事象は画像データ内
で観測された検知可能な変化であり得る。好適には、相互作用事象は複合オブジェクトモ
デリングおよびマルチステートモデリングを適用する際に使用され得る。相互作用事象は
追加的に、相互作用事象からの結論がＥＯＧ上で縦断的に使用され得るように新しいオブ
ジェクト状態情報を伝播することを含み得るブロックＳ２４０のＥＯＧを更新することを
トリガすることを含み得る。
【０１７２】
　相互作用事象は好適には、誤り易いかつ特化された検知アルゴリズムに本方法が依存し
ないように、低複雑性を有する検知手法を提供する。好適には、相互作用事象を検知する
ことは、オブジェクト近接事象（この場合は、例えばオブジェクトツーオブジェクト接触
または近接性変化を検知する）、および／または複合オブジェクト変換（この場合は、例
えばオブジェクト出現、オブジェクト消失、オブジェクト分類変更などを検知する）など
の一組の相互作用事象タイプのうちの１つまたは複数の相互作用事象タイプの検知を介し
相互作用事象を検知することを含み得る。このような相互作用事象の様々な変形形態が追
加的に、関与オブジェクトに依存して使用され得る。人とオブジェクトとの接触、カート
／バッグ中へのオブジェクト挿入、または他の事象タイプなどの特化およびカスタム化相
互作用事象タイプの処理が追加的に使用され得る。相互作用事象条件は様々な運用目的に
依存して調整され得る。１つの変形形態では、感度が動的に調整され得る。例えば、機械
学習および／または手動調整が相互作用事象の構成特性をチューニングする際に適用され
得る。
【０１７３】
　相互作用事象は、その環境内にオブジェクトの確率的変換が存在する１つまたは複数の
オブジェクトの相互作用であり得る。相互作用事象は複合オブジェクト変換に関連付けら
れ得る。相互作用事象は、一組のオブジェクト間のいずれかの方向または両方向への移行
を含み得、相互作用事象は、オブジェクト同士の内方または外方付着（accretion）を含
み得る。加えて、変換は識別されたオブジェクトまたは未確認オブジェクトに関与し得る
。さらに別の変数として、変換の方向および／または発生が確率的に特徴付けられ得る。
一例では、オブジェクトの交換が、買物客オブジェクトおよび棚アイテムオブジェクトな
どの２つ以上の分類されたオブジェクト間のものである可能性がある。別の例では、１つ
の複合オブジェクトは、例えば１つのオブジェクトがコンテナから落下すれば別のオブジ
ェクトを生成し得る。別の例では、相互作用事象が検知され得るが、変換の性質はこの時
点では未知であり得る。複数のオブジェクト状態のモデリングは、相互作用事象の様々な
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起こりうる結果を考慮するために採用され得る。
【０１７４】
　分類および追跡におけるように複合オブジェクトモデリングを適用することは好適には
、１つのオブジェクトインスタンスが少なくとも１つのオブジェクトとの関連性を確率的
に有するように設定されるＥＯＧ内の少なくとも２つのオブジェクト間の階層的関連性を
インスタンス化することを含む。相互作用事象の様々な要因は、どのようにオブジェクト
の相互作用が階層的関連性の変化を生じるかを判断する際に使用され得る。加えて、ＥＯ
Ｇを更新する際、以前のオブジェクトインスタンスは相互作用事象を生じた複合オブジェ
クトモデリングを反映するように更新され得る。例えば、相互作用事象が親オブジェクト
から生成された子オブジェクトを検知すれば、当該親オブジェクトインスタンスは、子オ
ブジェクトを含んだとして以前のインスタンスにおいて更新され得る。
【０１７５】
　分類および追跡におけるようにマルチステートモデリングを適用することは好適には、
ＥＯＧ内のオブジェクトインスタンスの少なくとも２つの確率的に可能な状態をインスタ
ンス化することを含む。マルチステートモデリングを適用することは、相互作用事象の複
数の潜在的結果がＥＯＧ内に考慮され維持されることを可能にし得る。マルチステートモ
デリングは、確率的状態の１つまたは複数が別のオブジェクトとの階層的関連性となり得
る複合モデリングと組み合わせて使用され得る。例えば、近接相互作用事象が買物客およ
び製品によりトリガされると、当該製品インスタンスは、棚の奥に押し込まれたようなオ
ブジェクト状態であるとして第１の確率でモデル化され得、買物客により所持されるよう
なオブジェクト状態であるとして第２の確率でモデル化され得る。両方のオブジェクト状
態は、それらの状態のどちらが正確であったかをより良く通知するために追加情報が収集
されるまでモデル化され得る。追加情報は、それらの潜在的状態のうちの１つを確認する
際に使用されてもよいし、潜在的状態のうちの１つを事実に反して除去するために使用さ
れてもよい。
【０１７６】
　相互作用事象の結果は、知らされ得、相互作用の性質が視覚的に観測される。例えば、
製品がカートに入ることが断定的に観測され得る。ＥＯＧは、カートが製品を含むという
高程度の確実性で更新され得る。他のシナリオでは、相互作用事象の理解は確率的ですら
あり得、相互作用の性質は十分に観測または分類されなかった。例えば、買物客が棚に手
をのばしてアイテムと相互作用することは、第１の確率でオブジェクトが棚から買物客へ
移行したということ、第２の確率で買物客がオブジェクトを棚へ移したということ、およ
び第３の確率で買物客が異なるオブジェクトを取り出したということと考えられ得る。時
折、相互作用事象の検知はその理解と一致しない。これらのケースでは、棚および買物客
のその後の検査は、何のオブジェクトがそしてどの方向に移されたかについての最良の情
報を提供し得る。より高い品質情報が入手可能であると、ＥＯＧは元の相互作用事象をよ
り良く表すために更新され得る。
【０１７７】
　オブジェクト近接事象は２つ以上のオブジェクトの近接性の増加または変化から生じる
。具体的には、オブジェクト近接事象を検知することは、第１の分類の第１のオブジェク
トの近接性と近接性閾値を満足する第２の分類の少なくとも１つの第２のオブジェクトと
を検知することを含み得る。例えば、ＳＫＵオブジェクトの一定距離（例えば２フィート
などの両腕間幅未満）内に入る人オブジェクトは、人がオブジェクトと相互作用した可能
性があり得るのでオブジェクト近接事象をトリガし得る。
【０１７８】
　オブジェクト近接事象に関与するオブジェクトの数、分類、および／または状態はオブ
ジェクト近接事象を検知するための条件内の要因であり得る。例えば、様々な近接性閾値
がオブジェクト分類に依存して使用され得る。さらに具体的には、様々な製品オブジェク
トは、製品人気度、買物客購入履歴、製品価格または他の補足入力により影響を受け得る
買物客との近接事象に対する様々な感度を有し得る。
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【０１７９】
　加えて、オブジェクト近接事象は関連近接性マグニチュードを有し得、相互作用事象の
モデリングは近接性マグニチュードにより強化され得る。近接性マグニチュードは距離推
定または近接性分類である可能性がある。近接性の時間が追加的に、近接性マグニチュー
ドを判断してもよいし、近接性マグニチュードの要因であってもよい。近接性を低減する
際の近接性分類の例は、「接触」、「準接触」、および「近傍近く」を含み得る。好適に
は、より低い重要度または重み付けが、より小さい近接性マグニチュードを有するモデル
化へ適用される。例えば、オブジェクトツーオブジェクト接触は通常、ほぼ近傍内に入る
オブジェクトより高い重要度でモデル化されることになる。
【０１８０】
　代替の変形形態では、近接条件は離散的相互作用または連続的相互作用のものであり得
る。特に、離散的相互作用では、人オブジェクトと保管オブジェクトとの近接性が相互作
用事象をトリガすることになる。買物客が棚に接触するまたは棚に近づくと、相互作用事
象が発生する。例えば、棚に手をのばすことが観測された買物客は、オブジェクトの選択
を予測する可能性が高い相互作用事象を生じる可能性がある。しかし、棚に近いことだけ
が観測された買物客は、オブジェクトの任意の交換の低い確率を有する相互作用事象であ
り得る。連続的相互作用確率に関して、２つのオブジェクト間に発生する相互作用事象の
尤度は近接性および時間に基づき得る。図９に示すように、店内の買物客の経路が店内の
すべてのオブジェクトとの相互作用の尤度を変更し得、ここでは、経路に沿ったオブジェ
クトは相互作用事象に関与する高い確率を有し同経路に沿っていないオブジェクトは相互
作用事象に関与する低い確率（または零確率）を割り当てられる。
【０１８１】
　図１７Ａの例示的シナリオに示すように、買物客は棚に近づき得る。オブジェクトＡの
遮蔽は、オブジェクトＡが恐らく棚の中にあるとしてまたはオブジェクトＡが買物客によ
り選択されるとして更新する相互作用事象をトリガし得る。買物客が立ち去れば、先のオ
ブジェクトＡの消失と組み合わせた当該相互作用事象は、オブジェクトＡが買物客により
選択されたという確率を増加する。図１７Ｂの好対照なシナリオでは、買物客が立ち去る
とオブジェクトＡは分類され得、オブジェクトＡが買物客により選択される可能性は低減
され得るまたは無くされ得る。図１８の例示的観測のシーケンスに示すように、相互作用
事象およびモデリングは２つのオブジェクトに限定されない。
【０１８２】
　相互作用事象を検知することは追加的に、オブジェクトの変化の際に検知を介しトリガ
され得る。例えば、在庫保管構成型画像捕捉装置が棚上のオブジェクトのレイアウトの変
化を検知すれば、以前の相互作用事象の確率が上昇される。買物客がすぐそばにいれば、
買物客が棚と接触するということが断定的に観測されなかったとしても、当該買物客は、
当該棚からオブジェクトを選択したというより高い確率を割り当てられ得る。さらに具体
的には、オブジェクトの変化は、複合オブジェクト変換のある形式を含み得、オブジェク
ト変換を検知することは、オブジェクト出現事象、オブジェクト消失事象、および／また
はオブジェクト分類変更事象を検知することを含み得る。
【０１８３】
　オブジェクト出現事象およびオブジェクト消失事象の変形形態は、新しいオブジェクト
の検知、オブジェクトの隠蔽または消失、第２のオブジェクトからのオブジェクトの明白
な露出、第２のオブジェクトによるオブジェクトの明白な隠蔽、オブジェクトの複数のオ
ブジェクトへの明白な分割、および複数のオブジェクトの複合オブジェクトへの明白なマ
ージを含み得る。加えて、変更されたオブジェクトまたはバラバラにされたオブジェクト
はオブジェクト出現事象の一形式であり得る。影響されたオブジェクトは外部エンティテ
ィにより影響されたものである。例えば、顧客がかじった林檎は、林檎から破損された林
檎へ変換するオブジェクト相互作用事象に晒されるだろう。１つの変形形態では、変更さ
れたオブジェクトは、あるタイプのオブジェクト分類であり得、オブジェクト分類プロセ
ス内で対処され得る。変更されたオブジェクトへのオブジェクトの変換に関わる相互作用
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は、従業員に警告を発する際に、オブジェクト選択にもかかわらずアイテムを買物客のチ
ェックアウトリストへ追加する際に使用されてもよいし、任意の好適なやり方で使用され
てもよい。
【０１８４】
　分類変更事象は、様々な時刻間に変化するオブジェクトの分類を含み得る。この分類変
更は、２つの別個のオブジェクトの出現／消失と単一オブジェクトのオブジェクト分類の
変更とを区別するためにオブジェクト追跡と組み合わせて検知され得る。
【０１８５】
　相互作用事象を検知することは追加的に、一連の相互作用が更新オブジェクトインスタ
ンス情報に応じて検査され得るように相互作用事象のログ記録を含み得る。ＥＯＧデータ
システムは好適には、歴史的記録またはオブジェクト関係および相互作用により更新され
る。１つの例示的シナリオでは、第１の相互作用事象は、買物客が製品ＡおよびＢを含む
棚から製品Ａを選択することとして記録され、その後、第２の相互作用事象は、買物客が
製品Ａを第２の棚上に戻すとこととして記録される。製品Ｂの断定的識別が第２の棚上で
行われれば、第２の相互作用事象は買物客が製品Ｂを第２の棚上へ置く事象となり、第１
の相互作用事象は買物客が製品Ｂを選択するという事象へ更新されるように、ＥＯＧは相
互作用事象ログを介しブロックＳ２３０において更新され得る。
【０１８６】
　例示的シナリオとして、相互作用事象を検知することと組み合わせたオブジェクト位置
（例えば運動経路）を追跡することは、オブジェクト状態の表現を生成する際に複合オブ
ジェクトモデリングと確率的マルチステートモデリングとを使用し得る。図１９Ａでは、
オブジェクトＡは、そのうちのいくつかがオブジェクトＡを含まない複数の相互作用事象
を介しモデル化され得る。マルチステートモデリングは、オブジェクトＡの潜在的オブジ
ェクト状態のある表現を維持する際に使用され得る。オブジェクトＡの更新された分類が
最終的に発生すると、更新されたオブジェクト状態は、図１９Ｂに示すように２つの潜在
的状態を１つの潜在的状態に変形するために使用され得る。
【０１８７】
ＥＯＧの維持：ＥＯＧの更新
【０１８８】
　ＥＯＧを更新することを含むブロックＳ２４０は、オブジェクトのデータ表現および／
または入力の処理を修正するようにそして環境内のアイテムの状態をより良く反映するよ
うに機能する。ＥＯＧを更新することは、少なくとも１つのオブジェクトのオブジェクト
状態をＥＯＧを介し伝播することを含み得る。これは、関連ＥＯＧ表現の更新を生じ得、
１つまたは複数のデータベース記録がＥＯＧデータシステムにおいて修正される。ＥＯＧ
を更新することは追加的にまたは代替的に、どのようにデータが処理されＥＯＧモデルに
変換されるかを動的に修正するように機能するＥＯＧ処理エンジン２１０を更新すること
を含む。
【０１８９】
　一般的に、ＥＯＧを更新することは、関連オブジェクトの確率的理解への一連の更新を
生じる。ブロックＳ２４０は、少なくとも１つのオブジェクトインスタンスの変更を、Ｅ
ＯＧ内の関連性を介しＥＯＧ更新オブジェクト状態のオブジェクト関連性全体にわたって
伝播することＳ２４２を含み得る。オブジェクトインスタンスの変更は好適には、分類、
位置、複合オブジェクトモデリング、マルチステートモデリング、オブジェクト生成また
は削除、および／または他の更新オブジェクト情報の変更を含み得る更新オブジェクト状
態データである。例えば、１つのインスタンスにおけるオブジェクトの断定的識別は、先
行する相互作用事象の確率的理解を変更し得、他の関連相互作用事象の確率的理解も変更
し得る。同様に、補足入力データはＥＯＧ全体にわたって伝播され得る。
【０１９０】
　ＥＯＧの関連性は、オブジェクト追跡、相互作用事象、またはオブジェクト分類および
他のパターンのデータ駆動型推論を通じてあるやり方でリンクされるオブジェクトインス
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タンスとの関連性を含み得る。複合オブジェクトモデリング、マルチステートモデリング
、オブジェクト経路は好適には、これらの関連性を特徴付け得るＥＯＧモデリング構築で
ある。
【０１９１】
　オブジェクトインスタンスの変更を伝播することは、更新されたオブジェクト状態情報
により関連オブジェクトを縦断的に更新することであって更新を時間的に後方および前方
へ伝播するように機能することを含み得る。更新されたオブジェクト状態を伝播すること
は、関連オブジェクト分類を更新することと、マルチステートモデリングを更新すること
と、オブジェクト経路間をブリッジすることとを生じ得る。１つの変形形態では、関連性
は、当該経路に関連付けられたオブジェクトインスタンスが、当該経路のオブジェクトを
関係付ける新情報により更新され得るようなオブジェクト経路とのオブジェクトインスタ
ンス関連性である。別の変形形態では、関連性は複合オブジェクトモデリングと同様に階
層的関連性であり得る。別の変形形態では、関連性は空間的および時間的近接関連性に基
づき得る。
【０１９２】
　１つの変形形態では、更新されたオブジェクト状態は、更新されたオブジェクト分類で
あり、他の空間的および時間的インスタンスにおいてオブジェクトの分類の更新を生じ得
る。分類は、異なる信頼水準でなされ得る。より確実な分類は、図３３に示すように、（
例えばオブジェクトインスタンスの分類を強化および／または信頼性を増加することによ
り）他のオブジェクトインスタンスの信頼性を強化するようにオブジェクトモデリングを
更新するために使用され得る。同様に、分類の複数のインスタンスは、信頼性が単一分類
インスタンスの信頼水準を越えて増加され得るように分類を強化し得る。別の分類は、ど
のようにオブジェクトが、より詳細な分類を提供することによりまたは以前の分類に疑い
をさしはさむことによりのいずれかにより分類されるかを補強し得る。更新されたオブジ
ェクト状態の影響は追加的に、画像捕捉装置優先度により重み付けられ得る。例えば、Ｐ
ＯＳ捕捉構成または校正ツールの画像捕捉装置は、より高い優先度を与えられ得る。分類
は同様に、図３４に示すように別のオブジェクトインスタンスの分類信頼性の低下を生じ
、いくつかのケースでは、オブジェクト分類を変更する可能性がある。
【０１９３】
　１つの変形形態では、オブジェクト状態の更新は、複合オブジェクト関連性を変更する
ことを含み得、親－子オブジェクト関連性の変更を生じ得る階層的関連性を変更し得る。
いくつかのケースでは、これは、当該インスタンスの階層的関連性を除去し得る。
【０１９４】
　マルチステートモデリングを更新することは、期待値をより良く反映するためにマルチ
ステートモデリングを変更するように機能する。好適には、オブジェクトインスタンスの
更新されたオブジェクト状態データは最終的に、複数の潜在的状態の関連ブランチへ伝播
され得、更新されたオブジェクト状態データは、モデリングを単一状態へ帰着させるおよ
び／または複数の潜在的状態の確率的モデリングを精緻化するために使用され得る。複数
の潜在的状態の確率的モデリングを精緻化することは、確率を変更することおよび／また
は一組の潜在的状態を変更すること（潜在的オブジェクト状態を増加、低減、またはそう
でなければ変更すること）を含み得る。例えば、特定オブジェクトは、棚上でまたは恐ら
く買物客のカート内でのいずれかにおいて恐らく隠蔽されたものとしてモデル化され得る
製品が後でカート内で観測され分類されれば、カートの運動経路は棚上の点まで辿られ得
、棚上で隠蔽されたオブジェクトの潜在的状態は削除され得る。
【０１９５】
　オブジェクト経路をブリッジすることは、様々なオブジェクト経路間の関連性を確立す
るように機能する。オブジェクトの追跡においては隙間または穴が通常存在することにな
る。オブジェクト経路をブリッジすることは好適には、オブジェクト経路をほぼ同様なオ
ブジェクト特性により識別することを含む。オブジェクト経路をブリッジすることは当初
、ほぼ時間的および空間的近傍内のオブジェクト経路を探索し、次に当該探索を拡張し得
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る。オブジェクト経路をブリッジすることは、以前または後のインスタンスからオブジェ
クト経路を識別し得る。オブジェクト経路をブリッジすることは追加的に、オブジェクト
が複数の画像捕捉装置により追跡されるときに重畳時間を有するオブジェクト経路をブリ
ッジし得る。
【０１９６】
　更新されたオブジェクト状態の伝播はカスケードモデル更新を生じ得る。一例として、
高信頼性を有するオブジェクトの分類は、その全経路に沿ったオブジェクトの分類を変更
し得る。この変更は、当該オブジェクト経路と、同じオブジェクトであると予測される別
のオブジェクト経路との関連性を変更し得る。次に、これは、新たに関連付けられたオブ
ジェクト経路に関連した点において複合オブジェクトおよび／またはマルチステートモデ
リングを変更する可能性がある。
【０１９７】
　ＥＯＧを更新することは、ブロックＳ２１０におけるオブジェクト分類、ブロックＳ２
２０における相互作用事象検知、および／またはブロックＳ２３０におけるオブジェクト
追跡変更により通知される基本オブジェクトモデリングのうちの１つに応じて開始され得
る。相互作用事象は通常、オブジェクトの新しいまたは更新された分類情報に関係する事
象を含むことになり、モデル化されたオブジェクト経路は、別個のオブジェクト経路同士
をブリッジまたはアニールするために処理され得る。
【０１９８】
　別の変形形態では、ＥＯＧシステムを更新することは、オブジェクト分類（例えばオブ
ジェクトタイプ、オブジェクト識別、オブジェクト特性など）および／またはオブジェク
ト関係（例えば親／子オブジェクト関係）の変化を含み得るオブジェクトの変化に応じて
開始される。例えば、表されたサイズの変化は追加の目視情報から生じるかもしれない。
サイズの変化は、子オブジェクトが占め得る利用可能容積を変更し得る。別の変形形態で
は、オブジェクトの変化は、オブジェクトの内容を露出すること、別のオブジェクトによ
りオブジェクトを隠蔽すること、オブジェクトを２つ以上のオブジェクトに分割すること
、一組のオブジェクトをマージすること、オブジェクトの出現、およびオブジェクトの消
失を含むオブジェクト変換検知である。この変形形態では、更新されたオブジェクト状態
を伝播することは：以前のオブジェクトインスタンスが当該オブジェクトを保有したと更
新することと、現在のオブジェクトインスタンスがオブジェクトを隠蔽したと更新するこ
とと、以前のオブジェクトインスタンスが一組のマージされたオブジェクトであったと更
新することと、現在のオブジェクトインスタンスをマージオブジェクトとして更新するこ
となどを含み得る。
【０１９９】
　別の変形形態では、ＥＯＧシステムを更新することは追加的に、解決事象（resolution
 event）の一形式として補足入力を取り込むことを含み得る。解決事象は通常、環境内の
オブジェクト周囲の文脈情報を追加する。このような解決事象は、在庫メトリックまたは
他のオブジェクト情報が入手可能な他のオブジェクト入力に関係し得る。例えば、在庫の
発注とストックとを連携させる社外在庫管理システムが、環境内の追加在庫アイテムの期
待入力に関する情況を提供し得る。１つのケースでは、従業員は、受け取った積荷を奥の
部屋または店先に保管する前にスキャンインし得る。別の例では、販売時点情報管理シス
テムは、店を離れると期待在庫アイテムに関するデータを提供し得る。別の例では、従業
員が手動で棚卸しをする定期棚卸事象が発生し得る。このような解決事象はＥＯＧ内のオ
ブジェクトを更新する際に使用され得る。
【０２００】
　１つの変形形態では、本方法は追加的に、オブジェクトの観測を優先付けることであっ
て特定オブジェクトの画像データ収集および／またはＥＯＧ処理を変更するように機能す
ることを含み得る。特定条件を満足するオブジェクトは、特別の注意を払って監視され得
る。好適には、オブジェクトは、その識別子および／または内容の確実性が閾値未満であ
る場合にはより注意深く追跡される。１つのインスタンスでは、画像データの収集がオブ
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ジェクトの分類の確実性を増加するために更新され得る。１つのインスタンスでは、可動
捕捉構成の撮像装置が、製品を識別するためのデータを提供する可能性がある。別のイン
スタンスでは、確実性を増加する際に使用されるデータを収集するために従業員が派遣さ
れる可能性がある。
【０２０１】
　本方法は好適には、ＥＯＧが繰り返し更新および精緻化されるように繰り返し行われる
。環境内のＥＯＧシステムの使用を開始する際、本方法はトレーニングモード中にＥＯＧ
システムを管理することを含み得る。ＥＯＧシステムをトレーニングモードで管理する際
、本方法は、チェックアウト処理システムまたはアイテム発注システムなどの１つまたは
複数の社外在庫入力システムのそばで行われ得る。ＥＯＧシステムは、社外在庫入力シス
テムからのトレーニング入力に基づきその動作を実行および校正し得る。ＥＯＧシステム
の性能が満足であると、本方法は、ＥＯＧシステムをほぼ独立したモードで使用するよう
に移行し得、外部在庫入力の使用によりＥＯＧシステム用に部分的に依然として使用され
得る。
【０２０２】
　別の変形形態では、ＥＯＧを維持することは追加的に、ＥＯＧを少なくとも部分的にリ
セットすることであってＥＯＧモデリング複雑性を低減するように機能し得ることを含み
得る。ＥＯＧをリセットすることはＥＯＧの低確率態様を捨てることを含み得る。例えば
、低確率マルチステートを有するオブジェクト状態モデリング、および／また複合オブジ
ェクトモデリングは削除、低減またはそうでなければ単純化され得る。ＥＯＧをリセット
することは、ＥＯＧを維持する際に連続的に発生し得る。または、定期的に発生する可能
性がある。例えば、ＥＯＧは業務時間中に日々リセットし得る。
【０２０３】
　図２０に示す１つの例示的シナリオでは、出荷用枠箱は未知組成を有する検知されたオ
ブジェクトであり得る。取り去られたオブジェクトの相互作用事象と、単一箱のクッキー
としての当該オブジェクトの断定的分類後、ＥＯＧは、出荷用枠箱が多くのクッキー箱で
既に充たされていたという知識により更新され得る。現状では、ＥＯＧ内の枠箱オブジェ
クトは、クッキー箱で既に充たされており、今は１つ少ないクッキー箱を有するとして更
新されるであろう。出荷用枠箱の充填状態を推定することは、出荷用枠箱内に合うであろ
うクッキー箱の数を推定するために、出荷用枠箱およびクッキー箱の容積および寸法を利
用し得る。この時点で、人により所有されたクッキー箱は、断定的分類のために高い信頼
性で分類され、出荷用枠箱は、適度信頼水準で多くのクッキー箱を含むとしてモデル化さ
れ得る。適度信頼水準は、モデリングが結論を引き出すのに使用される柔軟な推論の結果
であるので適度である（例えば１０％～６０％のように零ではなくかつ高レベルではない
）ことが好ましい。後で、第２のオブジェクトが異なるスナック箱として取り去られ分類
されれば、ＥＯＧは再び更新されるであろう。今回、出荷用枠箱は、当初箱容積の２分の
１がスナック箱により充たされ他の２分の１がクッキー箱へ当てられたと判断され得るが
、出荷用枠箱の中身の信頼水準はさらに低いかもしれない。逆に、出荷用枠箱から取り去
られた第２のオブジェクトが第１のものと同一である別のクッキー箱であり、容積計算結
果が一致すれば、出荷用枠箱の残りが推定数（今や２未満）のクッキー箱を含む確率は上
昇されるだろう。出荷用枠箱が最終的に空になり、カートンが廃棄されると、その数は再
びチェックされる。すべてが予測通りに行けば、ＥＯＧシステムは、当該知識を使用して
、次回ＥＯＧシステムが同様なコンテキスト（例えば、同様な出荷用枠箱としておよび／
または同様な位置に位置する枠箱として分類される）を有するオブジェクトに遭遇すると
いうその後の予測確率を重視することになる。
【０２０４】
　図２１に示す別の例示的シナリオでは、棚は３つのオブジェクトを含み得、前方の１つ
だけが断定的に分類され得る。最良のケースでは、棚オブジェクトは、含まれたオブジェ
クトの数およびタイプを示す履歴を有するだろう。そうでなければ、隠蔽されたオブジェ
クトが棚の子オブジェクトであり前方のオブジェクトと同じであるということが確率的に
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想定される。しかし、前方のオブジェクトが取り去さられ、以前隠蔽されたオブジェクト
が元の予測とは異なるやり方で分類されれば、これは、他の隠蔽されたオブジェクトに関
する想定を再評価することになり得る。これは図２１に示すように棚卸資産会計に影響を
与え得る。
【０２０５】
ＥＯＧの検査と実行
【０２０６】
　環境オブジェクトグラフを検査し関連行為を実行することを含むブロックＳ３００は、
変更に影響を与えるためにＥＯＧを利用するおよび／またはそれと相互作用するように機
能する。ＥＯＧは好適には、ある行為を実行するために検査される。行為は使用ケースに
依存して変わり得る。検査することは、１つまたは複数のオブジェクトインスタンスの状
態および関連特性を照会、アクセスまたはそうでなければ処理することを含み得る。
【０２０７】
　検査は追加的に、様々な規則、条件または他のアルゴリズムによりトリガされる自動検
査であり得る。１つまたは複数のオブジェクトに関係するオブジェクト状態情報が、検査
中に識別され得る。いくつかのケースでは、オブジェクト状態の処理は、ＥＯＧモデルを
より実行可能なフォーマットに分割するために使用され得る。例えば、ショッピングアプ
リケーションにおけるＥＯＧの検査は、買物客オブジェクトにより所有される一群のオブ
ジェクトに関係するオブジェクト状態を製品およびそれらの価格のリストへ分割すること
を生じ得る。
【０２０８】
　いくつかの変形形態では、実行された行為は、買物客のチェックアウトプロセスを容易
にするために、または施設の在庫および運営を指示または管理する際に、などいくつかの
アプリケーションにおいて利用され得る。他の変形形態では、実行された行為は、校正タ
スク、従業員要求、および／またはメディア保管をトリガするなどＥＯＧを維持および精
緻化すること（環境内のオブジェクトをモデル化する際に計算能力を強化する恩恵を有し
得る）に関係する行為に関係付けられ得る。
【０２０９】
ＥＯＧによるチェックアウトの容易化
【０２１０】
　１つの特定実施形態では、本方法は自動チェックアウトへ少なくとも部分的に適用され
得る。チェックアウト実施形態は好適には、分類されたＳＫＵオブジェクトを買物客オブ
ジェクトへ関連付けることを介し仮想カートリスト（すなわちチェックアウトリスト）を
確立することを含む。買物客オブジェクトは、顧客／人オブジェクト、カートオブジェク
ト、バスケット分類オブジェクト、バッグ分類オブジェクト、および／またはある集合の
買物客関連オブジェクト（例えば買物客オブジェクト、様々なバッグオブジェクト、バス
ケットオブジェクト、および／またはカートオブジェクト）であり得る。
【０２１１】
　製品は通常、店内を移動する間に時間および空間的に様々な点で買物客によりカートへ
追加されることになる。これらの製品は、チェックアウト領域に近づくと見えないかもし
れない。しかし、上述の方法は、当該買物客／カートにより含まれるようにモデル化され
た製品を識別することにより、追跡される買物客が近づくと、チェックアウト用の仮想カ
ートリストを生成するために複合オブジェクトモデリングにてこ入れし得る。１つの特に
ユニークな特性として、仮想カートの生成は、チェックアウトプロセスから空間的および
時間的に除去された画像データにより達成され得る。仮想カートリストに基づく行為は、
図３５に示すように、仮想カートリスト構築に繋がる観測とは異なる時間および空間にお
いて適用され得る。または、本方法は、各アイテムが買物客オブジェクトとのオブジェク
ト関連性の変化および仮想カートリストの生成に依存して個々に課金および／または払い
戻されるマイクロトランザクションを支援し得る。
【０２１２】
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　仮想カートリストにより行動を起こす際、本方法は、チェックアウト領域内の買物客関
連オブジェクトを検知することと、図２２に示すような買物客の口座に課金することまた
は図２３に示すような仮想カートリストによりチェックアウト処理システムを強化するこ
とのいずれかを含み得る。チェックアウトプロセスは、製品購入事象であり得るが、同様
にアイテムの保有をユーザ口座に計上する可能性がある。例えば、自動チェックアウト実
施形態は同様に、図書館またはアイテム貸し／借りアプリケーションにおいて適用される
可能性がある。
【０２１３】
　チェックアウトプロセスを支援する際に使用されると、買物客の仮想カート内の期待Ｓ
ＫＵオブジェクトはチェックアウト処理システム（例えばチェックアウトキオスク）へ伝
達され得る。
【０２１４】
　好適な実施では、これは、オブジェクト状態の検査中に、買物客関連オブジェクトイン
スタンスに関連付けられたＳＫＵ／製品オブジェクトインスタンスのチェックアウトリス
トを生成することと、行為を実行する際にチェックアウトリストを買物客関連オブジェク
トインスタンスの近傍のチェックアウト処理システムへ伝達することとを含み得る。本方
法は追加的に：チェックアウト処理システムにおいて、チェックアウト処理システムの未
決トランザクションの製品の項目別リストを投入すること、および／またはチェックアウ
ト処理システムにより入力される製品の選択をバイアスすることとを含み得る、
【０２１５】
　好適には、購入される製品の項目別リストは、ＳＫＵオブジェクトのリストに基づきチ
ェックアウト処理システムへ自動的に入力される。１つの変形形態では、高信頼閾値で予
測されたオブジェクトは自動的に追加され得、信頼性の中程度閾値以内のオブジェクトは
、自動化された追加検査またはユーザインターフェース行為を通じて迅速に確認され得る
（アイテムを手動でスキャンインすることとは対照的に）。いくつかの変形形態では、低
信頼性を有するオブジェクトは、物理的アイテムをチェックするように従業員に警告する
または未追加アイテムを手動で走査するように従業員に要求するなどの様々な手法で処理
され得る。本方法は、セルフチェックアウトＰＯＳシステム、モバイルコンピューティン
グ装置（例えばスマートフォンまたはウェアラブルコンピュータ）の消費者集中型アプリ
ケーション、および／またはスタッフ配置型ＰＯＳシステムなどのチェックアウト処理シ
ステムによりチェックアウトを容易にするために使用され得る。
【０２１６】
　本方法は代替的に、買物客が製品を選択して店を離れることを可能にし、買物客が伝統
的チェックアウトプロセスまたはキオスクを使用するのを軽減する完全自動セルフチェッ
クアウトプロセスへ適用され得る。自動チェックアウトへ適用されると、本方法は同様に
、ＳＫＵオブジェクトと買物客とを関連付けるが、追加的に、買物客と口座とを関連付け
ることと店を離れる際に所有されたＳＫＵオブジェクトに対し口座に課金することとを含
み得る。買物客と口座とを関連付けることは、顔認識を介し買物客を識別することなど生
体測定検知技術を利用し得る。
【０２１７】
　好適な実施形態では、これは、オブジェクト状態の検査中に、買物客関連オブジェクト
インスタンスに関連付けられたＳＫＵ／製品オブジェクトインスタンスのチェックアウト
リストを生成することと、行為を実行する際に：買物客関連オブジェクトインスタンスに
関連付けられた口座へアクセスすることと、買物客関連オブジェクトインスタンスがチェ
ックアウト領域内で検知されるとチェックアウトリストをユーザ口座へ課金することとを
含み得る。
【０２１８】
　買物客と口座とを関連付けることは代替的に、接続装置（例えばスマートフォンまたは
ＲＦＩＤフォブ）の有無など口座の装置を検知することを含み得る。買物客と口座とを関
連付けることは代替的に、キオスクまたはチェックアウトステーションにおいてクレジッ



(45) JP 2019-527865 A 2019.10.3

10

20

30

40

50

ト、デビット、ギフトまたは支払いカードを使用することを含み得る。いかなる問題も買
物客オブジェクト内に検知されなければ、買物客はこれ以上の相互作用無しに店を離れ得
、領収書はキオスクまたはチェックアウトステーションへ電子的に運ばれてもよいしその
場で印刷されてもよい。さらに別の変形形態では、買物客と口座とを関連付けることは能
動的登録に関与し得る。例えば、買物客は「チェックイン」、「チェックアウト」、また
は口座が環境内のそれらの存在および活動へマッピングされることを可能にする何らかの
行為を行うことを要求され得る。バンプ（bump）技術、ＮＦＣ、ＱＲおよび多くの他のチ
ャネルがこの関連性を確立するために使用され得る。買物客の観点からは、買物客は店内
に入り、１つまたは複数の製品を取り上げ、店から立ち去り得、買物客は、一組のアイテ
ムに課金されたという通知をアプリケーションまたはメッセージングメディアを介し受信
し得る。
【０２１９】
　自動チェックアウト実施形態は追加的に、顧客により所有されるとして現在モデル化さ
れた製品のプレビューを提示するように機能する、図２４に示すようなチェックアウト処
理システムに先立って現在の仮想カートリストを提供することを含み得る。現在の仮想カ
ートリストは、ＥＯＧシステムと通信するユーザアプリケーションを介し提供され得る。
買物客は追加的に、誤りがあれば仮想カートリストを手動で編集する可能性がある。加え
て、ユーザ入力が受信され、仮想カートリストを編集しそして次にＳ２４０を介しＥＯＧ
を更新する際に使用され得るユーザインターフェースが提示され得る。
【０２２０】
　１つの変形形態では、仮想カートはショッピング中には生成されず、その代わりに、仮
想カートはチェックアウト領域内のＳＫＵオブジェクトを収集することによりチェックア
ウト領域内で生成される。この変形形態は、アイテムを取り上げチェックアウト領域に入
る複数の顧客を支援する可能性があり、アイテムの組み合わせ集合が、単一購入トランザ
クションにおいて使用され得る仮想カートを生成する際に使用される。同様に、この手法
は、バッグ、カート、および／または買物客上に個人的に保持しているアイテムの組み合
せを使用している買物客のシナリオを柔軟に処理する可能性がある。顧客観点からは、チ
ェックアウト領域内に持ち込まれる製品は、チェックアウトプロセス中に仮想カートへ自
動的に追加されることになる。
【０２２１】
　１つの変形形態では、仮想カートに作用する前に、本方法は、オブジェクトモデリング
を購入にふさわしい製品の縮小セットへ変換するように機能する、例示的図２５に示すよ
うな買物客オブジェクトに関連付けられたオブジェクトを仮想カートリストに分割するこ
とを含み得る。第１には、購入にふさわしいオブジェクトだけが仮想カートリストへ追加
される。これは、買物客オブジェクトに関連付けられたＳＫＵオブジェクトを選択するこ
とを含み得る。これは追加的に、環境のショッピング領域内の買物客オブジェクトにより
取得されたＳＫＵオブジェクトを選択することを含み得る。これは、顧客により環境内へ
導入されたオブジェクトを考慮するように機能し得る。例えば、顧客が店内でも販売され
ているソーダの缶を持ち込めば、当該ソーダの缶は、環境内への入場中に（または代替的
に、財布、バッグなどから生成されることにより）顧客に関連付けられ得、したがって仮
想カートリストへ追加されないだろう。
【０２２２】
　買物客オブジェクトに関連付けられたオブジェクトを分割することは追加的に、オブジ
ェクト分類信頼水準、製品価格、製品マージン、および／または他の運用特性を考慮する
ことを含み得る。多くの事業運営では、ユーザ経験はそれ自身の値を有するが、誤りがな
されれば、または、買物客によるチェックアウトのために選択された製品の満足な信頼水
準より若干低い信頼水準をＥＯＧが有する場合に自動セルフチェックアウトを利用するこ
とを妨げられれば、顧客満足度も考慮するように仮想カートを調整する。
【０２２３】
チェックアウトシステムインテグレーション
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【０２２４】
　上述のように、本方法は、生成された仮想カートリストを供給することによりＰＯＳ運
営を強化するためにチェックアウト処理システムとの統合をてこ入れし得る。上述のよう
なこの変形形態は通常、仮想カートリストをチェックアウト処理システムへ伝達すること
を含む。次に、チェックアウト処理システムにおいて受信された仮想カートリストは、ア
イテムリストをチェックアウト処理システム内に予め投入する際に使用され得る。チェッ
クアウト処理システムは、従業員駐在ＰＯＳキオスク、顧客セルフチェックアウトキオス
ク、顧客向きアプリケーション（顧客のコンピューティング装置上で動作可能）、および
／またはチェックアウトプロセスを容易にするために使用される任意の好適な装置であり
得る。
【０２２５】
　仮想カートリストは代替的に、チェックアウト処理システムにより製品検知をバイアス
する際に使用され得る。チェックアウト処理システムは、画像捕捉装置と、予め投入され
たまたはバイアスされたアイテムリストがオブジェクト検知チャレンジを低減し得るオブ
ジェクト検知とを利用し得る。チェックアウト処理システムは代替的に、ユーザインター
フェース、バーコードスキャナ、および／またはチェックアウトのためにアイテムを追加
する任意の好適な入力を利用し得る。これらの入力は、予測されたアイテムをより容易に
検知するためにバイアスされ得る。例えば、ユーザインターフェースが潜在的アイテムを
提示し得、従業員は、潜在的アイテムをカートへ追加するためにこれらを迅速に選択し得
る。
【０２２６】
　ＰＯＳインテグレーションは追加的に、ＥＯＧモデリングおよび／またはトレーニング
を更新する際に適用され得る。１つの変形形態では、オブジェクト分類は、チェックアウ
ト処理システムにおいて画像データを収集することにより、そしてＥＯＧを更新する際に
補足入力としてＰＯＳ入力（例えばバーコードスキャナ）により生成された製品ラベルを
適用することにより、トレーニングされ得る。収集された画像データは、チェックアウト
処理システムにおいてオブジェクトを店内の他のオブジェクトインスタンスに関係付ける
ＥＯＧ内のオブジェクトインスタンスおよび関連性を生成する際に使用され得る。製品ラ
ベルは、ＥＯＧ全体にわたって他の関連オブジェクトインスタンスへ次に伝播され得る高
信頼オブジェクト分類入力として働き得る。別の変形形態では、伝統的ＰＯＳチェックア
ウトプロセスを使用することにより生成された買物客の仮想カートは、ＥＯＧシステムを
トレーニングする際に、買物客に関係するオブジェクトモデリングを訂正する際に、およ
び／または更新されたオブジェクト状態をＥＯＧを介し伝播する際に使用され得る。例え
ば、買物客のために生成された仮想カートリストは、チェックアウト処理システムにおけ
るトランザクションにおいて請求された製品の項目別リストと比較され得る。ＥＯＧモデ
リングの精度はトレーニングされ得、エラーまたは更新されたデータはＥＯＧを介し伝搬
し戻されるように使用され得る。これは、買物客に対してトランスペアレントに行われ得
る。
【０２２７】
ＥＯＧによる在庫管理の容易化
【０２２８】
　在庫管理へ向けられた実施形態では、本方法は追加的に、ＥＯＧを介し少なくとも部分
的に駆動される在庫管理システムを提供することを含み得る。在庫管理システムは、出荷
／発注追跡システムおよびチェックアウト処理システムなどの他の運用ロジスティックス
システムとの統合を含み得る。しかし、ＥＯＧとの統合により、提供される在庫管理シス
テムは、細かい粒度の洞察を環境全体にわたるオブジェクト追跡に提示し得る。
【０２２９】
　１つの変形形態では、在庫管理システムを提供することは棚卸しおよび／または在庫位
置などの在庫状態を報告することを含み得る。ＥＯＧモデルは、棚卸し推測を生成するた
めに解析され得る。いくつかのケースでは、報告された棚卸しは追加的に、未知要素に基
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づき棚卸し変動の範囲を報告し得る。個々の在庫アイテム位置は追加的に、報告され得、
在庫位置マップを生成する際に使用され得る。在庫位置マップは環境内の在庫アイテムの
リアルタイム表現であり得る。加えて、ＥＯＧ内でモデル化されたオブジェクト関連性が
同様に、在庫報告内に呈示され得る。様々なオブジェクトまたはコンテナの内容、および
／または任意選択的に追加オブジェクトの容量が報告され得る。これらのオブジェクトは
コンテナまたは保管要素であり得る。これは、環境が在庫収容能力を理解し得るように使
用される可能性がある。例えば、在庫管理システムを提供することは、ＥＯＧ内の保管オ
ブジェクトのうちの含まれたオブジェクトを解析することと期待保管能力を報告すること
とを含み得る。
【０２３０】
　一実施形態では、提供される在庫管理システムは、オブジェクトの場所を見つける際に
またはオブジェクトが在庫内に存在するかどうかを判断する際に使用され得る在庫照会サ
ービスを呈示し得る。従業員および／または買物客は、アイテムの量およびアイテムの期
待位置の近似値を判断するためにＥＯＧシステムを使用する特定アイテムのサービスを照
会する可能性がある。どこにアイテムが位置するかを示すマップが表示され得る。または
、拡張現実インターフェースがアイテムの位置を示す際に使用され得る。
【０２３１】
　個別オブジェクトがある粒度でＥＯＧ全体にわたって追跡され得るので、個々のメトリ
ックはすべての在庫アイテム全体にわたって監視され得る。例えば、在庫管理システムを
提供することは、環境内のオブジェクトの活動を追跡することを含み得る。オブジェクト
の履歴は、それが保管されてきた様々な位置、それが接触してきた様々なオブジェクト、
それを扱った従業員または機械、および／または環境内のオブジェクト履歴に関係する他
の活動を含み得る。１つの特定アプリケーションでは、環境内のオブジェクトの活動を追
跡することは、在庫アイテムの保管時間／保管寿命を報告することへ適用され得る。傷み
やすい商品に関し、本方法は、オブジェクトと有効期限とを関連付けることと、在庫の期
限切れプロファイルを追跡することとを含み得る。警告または通知は、特定在庫アイテム
が期限切れに近づくと、または特定在庫アイテムの有効期限が過ぎて廃棄される必要があ
るとトリガされ得る。
【０２３２】
　別の変形形態では、在庫管理システムを提供することは在庫発注をトリガする際に使用
され得る。基本レベルでは、これは、環境内の在庫がある閾値を下回ると発注をトリガす
ることを含み得る。いくつかのケースでは、在庫発注をトリガすることは、内部環境活動
に基づき自動化され得る。例えば、個々のアイテム期限切れを追跡することと組み合わせ
られた購入履歴は、計画された在庫状態の理解を強化し得る。
【０２３３】
　別の変形形態では、在庫管理システムは、それらの通常位置の範囲外にあり失われたま
たは誤って配置されたかもしれないアイテムを識別するために適用され得る。例示的シナ
リオとして、本方法は、石鹸アイル内の未買のクッキーの箱を発見し得、石鹸で一杯にな
った大きな出荷用箱が何か他のものより大きな出荷用箱の背後で隠された場合にさらなる
石鹸を再発注することを防止し得る。
【０２３４】
　提供される在庫管理システムは追加的に、従業員に指示する際に、誤って配置されたア
イテムを識別する際に、特定オブジェクトのメディアストリームの時刻表へアクセスする
際に（これは、アイテム汚染が処理環境内で検知された場合のアプリケーションを有し得
る）、など他の別のアプリケーションに使用され得る。
【０２３５】
ＥＯＧ校正
【０２３６】
　本方法は追加的に、ＥＯＧ校正要求をトリガすることであって図２６に示すようにＥＯ
Ｇシステムを介し通知された課題に対処する際に使用される警告を生成し伝達するように
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機能することを含み得る。ＥＯＧ校正事象は好適には、低信頼性オブジェクトモデリング
を有する課題を解決するための行為を促し得る。一実施形態では、ＥＯＧの校正プロセス
は、ＥＯＧ内の低信頼性シナリオを検知することと、環境内で少なくとも１つの領域を規
定するＥＯＧ校正要求を伝達することと、当該領域から入力された校正データを受信する
ことと、校正データ入力により環境オブジェクトグラフを更新することとを含み得る。
【０２３７】
　一例では、校正要求が生成され、従業員またはロボット装置へ送信される。この要求は
好適には、位置と恐らく校正されるべき課題とを規定する。次に、従業員またはロボット
装置は、規定位置へ移動し、モデリングの信頼性を強化する際に使用され得る情報を収集
し得る。
【０２３８】
　１つの変形形態では、解決事象はＥＯＧの在庫の精度の低信頼性中に、トリガされる。
低信頼性事象は、ＥＯＧ内の１つまたは複数のオブジェクトインスタンスが、低信頼性を
示すデータ表現を有すると検知され得る。１つのインスタンスでは、ＥＯＧは保管在庫の
１つの特定領域の状態の低信頼性を有し得る。
【０２３９】
　解決事象はこの場合、従業員に環境の適切なエリアを検査するように要求することであ
って校正要求内に識別された環境内の領域から画像データおよび／または在庫状態データ
を収集することになることに関わり得る。画像データおよび／または在庫状態データは好
適には、優先度を上げられた信頼水準でＥＯＧ内で更新され伝播される。１つの変形形態
では、従業員は、ＥＯＧシステムを校正するように機能する在庫状態情報を手動で入力し
得る。別の変形形態では、従業員またはロボットが、可動撮像装置を介し当該エリアに関
する画像データを提供し得る。別の変形形態では、解決事象は、買物客により所有される
アイテムが低信頼性中に、トリガされる。買物客検査は、チェックアウトプロセスを容易
にする際に適用可能かもしれない。上述の自動チェックアウト実施形態では、解決事象は
、従業員が不正請求書を回避するために保有アイテムを検証する必要がある場合に買物客
が店を離れると、トリガされ得る。買物客検査は代替的にまたは追加的に、万引きおよび
盗難を防止するために適用可能かもしれない。
【０２４０】
　ＥＯＧ校正要求と独立にまたは関係して、本方法は、ある位置において校正入力を受信
することを含み得る。校正入力は特定領域内のオブジェクトの状態に関するデータであり
得る。校正入力は、オブジェクトの確認された分類または識別子を報告する際に、オブジ
ェクトの計数を確認する際に、および／またはオブジェクトの欠落を確認する際に使用さ
れ得る。更新されたオブジェクト状態情報は好適には、ＥＯＧを介し伝播される。校正入
力は、可動捕捉構成の画像捕捉装置からの詳細画像データから、バーコードまたはＳＫＵ
入力装置から、ユーザ入力情報から収集され得る。校正ツールは校正入力を収集するため
に使用され得る。
【０２４１】
　環境内の更新された入力を提供するために従業員または可動カメラを採用することに加
えて、校正要求は追加的に、画像データのヒューマン解析結果を取得する際に使用され得
る。人間の従業員は選択的に、ＥＯＧを管理する際にメディアコンテンツのヒューマン解
析結果を取り出すことにより画像処理を容易にする際に利用され得る。ヒューマン解析結
果を取り出すことは、人間の解析の画像処理ケースを識別することと、解析要求を送信す
ることと、解析応答を受信することとを含み得る。次に、この解析結果は、アルゴリズム
的結果と同様なやり方で使用され得る。例えば、人間促進型オブジェクト分類がＣＶ駆動
型分類の代わりに使用され得、相互作用事象の人間促進型分類および記述は、それらのイ
ンスタンスのアルゴリズム的およびデータ駆動型モデリングの代わりに使用され得る。冗
長的ヒューマン解析要求が生成され、様々な従業員へ委任され得る。加えて、様々な画像
処理ケースが様々な要因に依存して様々な従業員へ委任され得る。例えば、潜在的に疑わ
しい振る舞いを検証することに関係する画像解析が管理者へ委任され得、一方、オブジェ
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クトを検知するのが困難なオブジェクト分類は若手の従業員へ委任され得る。１つの変形
形態では、ヒューマン解析結果は、買物客により所有されるオブジェクトの信頼水準が閾
値未満でありかつチェックアウト領域に近づく買物客が検知された場合、または潜在的チ
ェックアウト事象が期待される場合に、選択的に呼び出され得る。従業員は好適には、一
組の画像および／または映像を受信し得る。「何箱のシリアル箱を顧客が有しているか？
」または「どのブランドのスープが選択されたか」などの特定問い合わせまたはチャレン
ジもまた呈示され得る。次に、従業員は内容を視覚的に精査し、人間促進型解析結果を提
出し得る。
【０２４２】
ＥＯＧオブジェクト規則および通知
【０２４３】
　本方法は追加的に、通知とカスタム化行為とを支援し得る。１つの変形形態では、本方
法は、少なくとも１つの条件と行為とによりオブジェクト規則を構成することと；ＥＯＧ
を検査しオブジェクト規則の発生を検知することと；オブジェクト規則の行為をトリガす
ることとを含み得る。これは好適には、ＥＯＧシステムがカスタム化行為を容易にするこ
とを可能にするように機能する。オブジェクト規則の条件は、多様なカスタム規則を巧み
に作るためにオブジェクトの特性を利用し得る。条件のいくつかの例は、特定オブジェク
ト上の位置フェンス、特定オブジェクトタイプ間の近接性制限、オブジェクト配向規則、
およびオブジェクト内容規則（例えば、その中に何が許され何が許されないか）を含み得
る。
【０２４４】
　１つの変形形態では、カスタム化行為は、オブジェクト規則が内部または外部サービス
またはシステムをトリガし制御する際に使用され得るプログラム的行為を容易にし得る。
１つの変形形態では、カスタム化行為は、構成されたウェブフック、コールバックＵＲＩ
、スクリプト、および／またはいくつかの所定行為であり得る。規則に関係する少なくと
も部分的オブジェクト状態情報は、受け手側サービスまたは装置がオブジェクト状態情報
を使用し得るように、ウェブフック、コールバックＵＲＩ、またはスクリプトをトリガす
ることにより伝達され得る。
【０２４５】
　別の変形形態では、オブジェクト規則は、データを報告するまたは特定時刻に情報を送
信する際に使用され得る。これは、伝達事項を送信先へ送信するための通知システムの利
用を含み得る。したがって、本方法は、オブジェクト条件を満足すると通知を送信するこ
とを含み得る。通知は、カスタム化オブジェクト規則に基づき得るが、追加的に、本シス
テム内で事前構成される可能性がある。
【０２４６】
ＥＯＧデータ保管
【０２４７】
　本方法は追加的に、メタメディア保管を可能にするためにＥＯＧに従ってバルクメディ
アまたはメタデータを保管することを含み得る。映像および未圧縮データ保管は高価であ
りかつ資源集約的であり得る。ＥＯＧは、環境内のオブジェクト相互作用およびオブジェ
クト関係を特徴付け、したがって、当該環境内の事象およびオブジェクト状態のデータ効
率的表現を提供し得る。ＥＯＧは、メディアを補足するために使用され得、いくつかのケ
ースでは、捕捉された個別オブジェクトがオブジェクト情報をＥＯＧ内に保管しているの
で、低分解像度メディア保管、またはメディア保管の欠落を可能にする。メディア記録は
追加的に、特定事象において有用であり得る。所定時刻において、環境内の所与位置にお
いて、ＥＯＧは、環境内のオブジェクトのその内部表現の変動信頼度を有することになる
。撮像装置のメディア保管の特性は、メディアに関連付けられたローカル信頼水準に基づ
き動的に調整され得る。
【０２４８】
　具体的には、本方法は、図２７に示すように、一組のメディアコンテンツセグメントに
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ついて、ＥＯＧのモデリング信頼性を判断することと、モデリング信頼性に基づき内容表
現を選択することと、選択されたメディア表現に従って内容表現を保管することとを含み
得る。内容表現は好適には、メディア表現と、メディア表現に関連付けられた少なくとも
１つのモデル化データ表現とを含む一組の選択肢から選択される。好適には、ＥＯＧを構
成することを表すモデル化データが両状況において保管される。内容表現はさらに、メデ
ィア保管の様々な特性を設定することにより調整され得る。メディア保管の特性は、保管
期間、解像度、フレームレート、メディアセグメントのクロッピング、および／または他
の態様を含み得る。保管期間は、どれくらい長くメディア表現が保管されるかを判断する
。
【０２４９】
　ＥＯＧが特定メディアセグメント内の調査領域内に位置するオブジェクトのより高い信
頼性を有すると、対応メディアは、より短い時間の間そして低減されたメディアフォーマ
ットで保持され得る。ＥＯＧが特定メディアセグメント内の調査領域内に位置するオブジ
ェクトのより低い信頼性を有すると、メディア保管は、より長い時間の間および／または
強化されたメディアフォーマットで保持され得る。例えば、在庫アイテムの未訪問アイル
を視るビデオカメラは、単純なメタデータ表現として保管されるメディアを有し得、買物
客が相互作用事象を有するアイル（何が発生したかに関する高水準の不確定性が存在する
）を視るビデオカメラは、より長く保管され得る。これにより、その後の検査を可能にす
る。
【０２５０】
　ＥＯＧの信頼水準に加えて、メディア保管は、関与するオブジェクト特にオブジェクト
の値に基づき得る。例えば、高価な商品との疑わしい相互作用を有する買物客を捕捉する
メディアは、じゃがいもと相互作用する買物客のメディアより長い期間保管され得る。同
様に、高い値（金銭的に、またはその他で）を有するオブジェクトを保有するようにモデ
ル化された買物客は、環境内を進むにつれて買物客を捕捉するメディアコンテンツセグメ
ントのより高い忠実性および寿命で保管されたメディアを自動的に有し得る。
【０２５１】
　同様なやり方で、メディア保管は、人オブジェクト関連性に従って動的に管理され得る
。買物客は環境全体にわたって追跡され得る。買物客がチェックアウトすると、本方法は
、ＥＯＧ内の関連買物客オブジェクトとＰＯＳ明細領収書との間の差異の程度を調和させ
得る。買物客オブジェクトの含まれたＳＫＵオブジェクトが領収書に一致すれば、メディ
アの保管は優先度を下げられ得る。買物客オブジェクトの含まれたＳＫＵオブジェクトが
領収書と矛盾すれば、メディアの保管は矛盾の程度（例えば製品の数、製品の価値）に基
づき優先付けられ得る。すべての買物客にわたって使用されると、いかなる買物客にも関
連付けられないメディアまたはほとんど関心の無い買物客に関連付けられたメディアは、
より短い時間の間保持されてもよいし、低品質フォーマットで保管されてもよい。いくつ
かの懸念がある買物客に関連付けられたメディアは、より長い時間の間および／またはよ
り高品質なフォーマットで保持され得る。
【０２５２】
４．チェックアウトの方法
【０２５３】
　環境オブジェクトモデリングの方法は上に論述したように多様なシナリオへ適用され得
る。買物客のチェックアウトリストの生成を容易にするおよび任意選択的にトランザクシ
ョンの実行を容易にする方法のアプリケーションは１つの例示的アプリケーションである
。図２８に示すように、本方法は、好適な実施形態のチェックアウトリスト生成へ適用さ
れる際に、環境全体にわたって画像データを収集することＳ４１０と；確率的オブジェク
ト関連性を有するオブジェクトの少なくとも１つのサブセットを含むＥＯＧが環境全体に
わたって時間および空間的に分類されたオブジェクトのデータ表現である場合に画像デー
タからＥＯＧを維持することＳ４２０であって、少なくとも１つのインスタンスにおいて
、ＥＯＧ内の買物客オブジェクトと別のオブジェクトとを分類し関連付けることＳ４３０
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を含むＳ４２０と；買物客オブジェクトに確率的に関連付けられたオブジェクトを検査し
、これによりチェックアウトリストを生成することＳ４４０とを含み得る。本明細書で説
明された変形形態のうちの任意のものは同様に、チェックアウトリスト生成に適用される
方法と組み合わせて使用され得る。特に、本方法は、別のエリアに作用し得る１つの位置
（例えばショッピングフロア上）においてなされる製品選択を判断するために画像データ
とＥＯＧベースモデリングとを利用するために使用され得る。いくつかの変形形態では、
行為は、当該領域内のオブジェクトの存在を確認する画像データの存在しない１つの領域
内の買物客存在に基づきトリガされ得る。
【０２５４】
　環境オブジェクトグラフを維持することは好適には、更新されたＥＯＧを維持する際に
上述のプロセスの反復実行を含むことになる。ＥＯＧを維持することの文脈では、チェッ
クアウトプロセスを容易にすることに関係するので、環境オブジェクトグラフを維持する
ことは、買物客オブジェクトと別のオブジェクトとを分類し関連付ける少なくとも１つの
インスタンスを含む。買物客オブジェクトは、顧客／人オブジェクト、カートオブジェク
ト、バスケット分類オブジェクト、バッグ分類オブジェクト、および／またはある集合の
買物客関連オブジェクト（例えば買物客オブジェクト、様々なバッグオブジェクト、バス
ケットオブジェクト、および／またはカートオブジェクト）であり得る。他のオブジェク
トはＳＫＵオブジェクト（例えば、購入、賃貸、またはトランザクションへの関与にふさ
わしい製品）であり得る。オブジェクト－買物客関連性の複数のインスタンスが、複数製
品を含むチェックアウトリストが生成され得るように確立され得る。
【０２５５】
　好適には、ＥＯＧを維持ししたがってチェックアウトリストの生成に影響を与える際に
遭遇され得る複数の潜在的ＥＯＧモデリングシナリオが存在する。シナリオは：様々な数
のオブジェクトおよび買物客オブジェクト；買物客オブジェクトとのオブジェクト関連性
の追加および除去；オブジェクト分類および関連性の信頼水準の変更；および／または他
の好適なシナリオを含み得る。
【０２５６】
　図２９に示すように、ＥＯＧを維持することの１つの例示的インスタンスは：画像デー
タ内に捕捉された第１の領域において、第１のオブジェクトと少なくとも１つの買物客オ
ブジェクトとを分類することと；第１の領域において、第１のオブジェクトと買物客オブ
ジェクト間の相互作用事象を検知することと、環境オブジェクトグラフを更新することで
あって第１のオブジェクトは買物客オブジェクトへ確率的に関連付けられることとを含み
得る。これは、当該製品を保有するまたは含むように製品を選択する買物客オブジェクト
をモデル化するように機能し得る。これらのプロセスは好適には、買物客がカートまたは
自身のポケットへ製品を加えると実行される。第１のオブジェクトは、初期信頼水準で買
物客オブジェクトと確率的に関連付けられ得；チェックアウトリストを生成することは、
信頼性閾値を満足する信頼水準を有するオブジェクトをチェックアウトリストへ加えるこ
とを含む。ＥＯＧを検査した後にチェックアウトリストを生成することは追加的に、製品
価格、顧客購入履歴、および／または他の要因を織り込み得る。例えば、本システムは、
顧客が、信頼できない顧客と比較して信頼され得る頻繁顧客かどうかに依存する動的信頼
性閾値必要要件を有し得る。
【０２５７】
　別の例示的インスタンス、ＥＯＧを維持することは、オブジェクトと買物客オブジェク
トとの関連性がその後の観測により変更され得るように適用され得る。このシナリオでは
、上に論述された第１のオブジェクトは、ある信頼水準を有する所有されたオブジェクト
としての買物客オブジェクトと確率的に関連付けられ、図３０に示すように、ＥＯＧを維
持することはさらに：画像データ内に捕捉された第３の領域において、第２のオブジェク
トと買物客オブジェクトとを分類することと；所有されたオブジェクトとしての第２のオ
ブジェクトと第２の信頼水準を有する買物客オブジェクトとを関連付けることと；ＥＯＧ
を更新することであって第１の信頼水準は第２の信頼水準に応じて少なくとも部分的に変
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更されることとを含み得る。信頼水準のこの変更は、オブジェクトの信頼性を増加または
低減し得る。いくつかのケースでは、信頼水準は、第１のオブジェクトの主分類が変化し
得るように変化し得る。例えば、第１のオブジェクトは当初、特定シリアルＳＫＵアイテ
ムへの関連性が無い一般的なシリアルの箱として分類され得る。しかし、買物客オブジェ
クトに関連した特定シリアルＳＫＵアイテムとしての第３のオブジェクトの分類は、第１
のオブジェクトが特定ＳＫＵアイテムであるとしてモデル化されるように当該情報の伝播
を生じ得る。
【０２５８】
　別の例示的インスタンスでは、ＥＯＧを維持することは、オブジェクト関連性がＥＯＧ
への他の入力の結果として除去または関連性解除され得るように適用され得る。図３１に
示すように、上に論述された第１のインスタンス後の第２のインスタンス中、ＥＯＧを維
持することは第１の領域において、第１のオブジェクトを分類することを含み得；環境オ
ブジェクトグラフを更新することは第１のインスタンスにおいて第１のオブジェクトと買
物客オブジェクトとの関連性を除去することを含む。
【０２５９】
　別の例示的インスタンスでは、複合オブジェクトモデリングは、１つまたは複数のオブ
ジェクトとの複合オブジェクト関連性を有するモデル化オブジェクトが、含まれたオブジ
ェクトと買物客とを関連付けるために使用され得るように、ＥＯＧを維持する際に使用さ
れ得る。図３２に示すように、別のインスタンス中、ＥＯＧを維持することは：画像デー
タ内に捕捉された第３の領域において、オブジェクトと買物客オブジェクトとを分類する
ことであってオブジェクトは確率的に含まれたオブジェクトとの複合オブジェクトである
ことと；第３の領域において、第１のオブジェクトと買物客オブジェクト間の相互作用事
象を検知することと；ＥＯＧを更新することであってオブジェクトおよびオブジェクトの
確率的に含まれるオブジェクトは買物客オブジェクトと確率的に関連付けられることとを
含み得る。例えば、アイテムの箱を取り上げた買物客は、それに関連付けられチェックア
ウトリストへ個々に加えられたたそれらの個々のアイテムを有し得る。
【０２６０】
　上に論述したように、２つ以上のオブジェクトの関連性を生じ得る相互作用事象の様々
な形式が存在し得る。１つの変形形態では、相互作用事象は、オブジェクトと近接性閾値
を満足する買物客オブジェクトとの間の近接性を検知することを含み得る。近接性閾値は
、オブジェクト分類、位置、買物客履歴またはプロファイルデータ、および／または他の
好適な要因などの様々な条件に基づき変化し得る。相互作用事象は追加的にまたは代替的
に、画像データ内のアルゴリズム的に検知された身振りまたは事象を含む可能性がある。
相互作用事象は同様に、単純なオブジェクト分類またはオブジェクト追跡変更であり得る
。例えば、以前に追跡されたオブジェクトが、再取得無しに視界から消えれば、当該の以
前に追跡されたオブジェクトとすぐそばの買物客との関連性を生じ得る相互作用事象がモ
デル化され得る（近接性に基づき相互作用事象をトリガすること無しに）。
【０２６１】
　チェックアウトリストを生成する方法は、チェックアウトプロセスを容易にするおよび
／またはチェックアウト処理装置の動作を強化するなど多様なアプリケーションにおいて
適用され得る。１つの変形形態では、本方法は、において容易に使用され得る。
【０２６２】
　図２９にも示す変形形態では、本方法は追加的に：画像データ内に捕捉された第２の領
域において、買物客オブジェクトを検知し、チェックアウトリストによりチェックアウト
プロセスを開始することを含み得る。より好適には、チェックアウトプロセスと課金トラ
ンザクションは、以下をさらに含む方法により自動的に実行され得る：買物客オブジェク
トに関連付けられた口座へアクセスすること；チェックアウトプロセスを開始する際に、
第２の領域へ入った後にチェックアウトリストをユーザ口座へ課金すること。課金は好適
には、クレジットカード情報などの支払い選択肢を含むが、代替的に、クレジットを含ん
でもよいし、口座から引き落とされたアイテムの継続計算書を有してもよい。チェックア
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ウトプロセスは、当該第２の領域内の買物客オブジェクトにより所有される製品の明示的
観測とは無関係に開始され得る。第２の領域は店の特定領域であり得る。１つの変形形態
では、第２の領域は、店出口における領域であってもよいし店出口へ至る前の領域であっ
てもよい。
【０２６３】
　上記方法と同様に、チェックアウトリストを生成する方法は、複数の画像捕捉装置を有
するシステムおよび／または単一画像捕捉装置を有するシステムにおいて使用され得る。
複数のカメラを有する自動チェックアウト変形形態では、第１の領域は第１のカメラから
の画像データ内に捕捉され得、第２の領域は第２のカメラからの画像データ内に捕捉され
得る。または、第１の領域と第２の領域は、単一カメラによる本方法の実行を可能にし得
る１台のカメラからの画像データ内に捕捉され得る。例えば、小さな壁に並べられた製品
群は１台のカメラにより監視され得、顧客は、１つを選択することによりこの壁からアイ
テムを購入し立ち去る可能性がある。
【０２６４】
　別の変形形態では、本方法は従業員駐在ＰＯＳキオスク、セルフチェックアウトＰＯＳ
キオスク、またはセルフチェックアウト用の顧客向きスマートフォンアプリケーションな
どのチェックアウト処理システムの動作を変更する際に使用され得る。チェックアウト処
理システムの動作を変更するために使用される変形形態では、チェックアウトプロセスを
開始することは、チェックアウトリストを第２の領域内のチェックアウト処理システムへ
伝達することを含み得る。これは、第２の領域に対しＥＯＧを介し追跡される買物客オブ
ジェクトの位置に基づきトリガされ得る。例えば、買物客がセルフチェックアウトキオス
クへ近づくと、当該買物客のチェックアウトリストは特定セルフチェックアウトキオスク
へ伝達され得る。
【０２６５】
　伝達されたチェックアウトリストは様々なやり方で使用され得る。１つの変形形態では
、本方法は、チェックアウト処理システムにおいて、チェックアウトリストからのアイテ
ムをチェックアウト処理システムに投入することを含み得る。例えば、上記例におけるセ
ルフチェックアウトキオスクは、スクリーン上のチェックアウトリストを自動的に更新お
よび提示する可能性がある。次に、買物客は、トランザクションを完了するために支払い
を確認するおよび／または支払いを行う可能性がある。本方法は追加的に、チェックアウ
ト処理システムにおいてチェックアウトリストを編集することを支援する可能性がある。
いくつかの変形形態では、チェックアウトリストのサブセットが、高信頼モードおよび確
認モードなどの様々なモードで予め投入され得る。確認モードで予め投入されたアイテム
は、アイテムの識別を確認または精緻化するためのユーザ入力を要求し得る。高信頼モー
ドで追加されるアイテムは当初、明示的な確認無しに追加され得る。
【０２６６】
　別の変形形態では、伝達されたチェックアウトリストは、チェックアウトリスト内のア
イテムのためのチェックアウト処理システムの製品入力をバイアスする際に使用され得る
。このチェックアウトリストは、チェックアウト処理システムにより様々なやり方で使用
され得る。１つの変形形態では、このチェックアウトリストは、製品選択のためのメニュ
ー選択肢のナビゲーションを変更し得る。
【０２６７】
　生成されたチェックアウトリストは追加的に、他のシナリオにおいて使用され得る。１
つの変形形態では、これは、買物客の選択されたアイテムと買物客のアプリケーションイ
ンスタンスとを同期させるのに使用され得る。この変形形態の方法は、買物客オブジェク
トに関連付けられた口座へアクセスすることと；課金のアプリケーションインスタンスに
おいて、チェックアウトリストを提示することとを含み得る。アプリケーションインスタ
ンスへ同期され伝達されると、チェックアウトリストは様々なアプリケーションに使用さ
れ得る。一例では、チェックアウトリストは、顧客がアイテムをチェックアウトするに先
立って全請求額のリアルタイム計算書を有することを可能にし得る。より具体的な例では
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、顧客はアイテムを単純に取り上げ、自身の電話またはウェアラブルコンピュータ上のア
プリケーション上に反映された当該アイテムの価格を見る可能性がある。同期されたチェ
ックアウトリストは追加的に、買物リスト、クーポン、特別ディスカウント、および／ま
たは他のアプリケーションに関係するアプリケーションにおいて使用される可能性がある
。
【０２６８】
　実施形態の他のシステムおよび方法は、コンピュータ可読命令を保管するコンピュータ
可読メディアを収容するように構成された機械として少なくとも部分的に具現化および／
または実現され得る。命令は、アプリケーションと一体化されたコンピュータ実行可能部
品、アプレット、ホスト、サーバ、ネットワーク、ウェブサイト、通信サービス、通信イ
ンターフェース、ユーザコンピュータまたはモバイル装置のハードウェア／ファームウェ
ア／ソフトウェア要素、リストバンド、スマートフォン、眼鏡、ウェアラブル装置、カメ
ラ、撮像装置、またはそれらの任意の好適な組み合せにより実行され得る。実施形態の他
のシステムおよび方法は、コンピュータ可読命令を保管するコンピュータ可読メディアを
収容するように構成された機械として少なくとも部分的に具現化および／または実現され
得る。命令は上述のタイプの装置およびネットワークと一体化されたコンピュータ実行可
能部品により一体化されたコンピュータ実行可能部品により実行され得る。コンピュータ
可読メディアは、ＲＡＭ、ＲＯＭ、フラッシュメモリ、ＥＥＰＲＯＭ、光学装置（ＣＤま
たはＤＶＤ）、ハードドライブ、フロッピードライブまたは任意の好適な装置など任意の
好適なコンピュータ可読メディア上に保管され得る。コンピュータ実行可能部品はプロセ
ッサであり得るが、任意の好適な専用ハードウェア装置が命令を（代替的にまたは追加的
に）実行し得る。
【０２６９】
　当業者が先の詳細説明と添付図面および特許請求の範囲から認識するように、修正およ
び変更は、以下の特許請求の範囲で定義される本発明の範囲から逸脱することなく本発明
の実施形態に対してなされ得る。
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