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평면도를 포함하는 디지털 빌딩 맵 및 복수의 액세스 포인트들의 식별자들을 포함하는 액세스 포인트(AP) 맵들을

포함하는 분리된 맵들의 쌍을 합병하기 위한 장치 및 방법이 제공된다.  일부 실시예들에서, AP 맵에 대해 모바

일 디바이스의 제 1 궤적 플롯이 수신되고, 복수의 가설들이 설정되고, 여기서 각각의 가설은 AP 맵과 빌딩 맵

사이의 고유한 전환을 정의한다.  제 1 궤적에 대한 복수의 비용들이 계산될 수 있고, 여기서 제 1 궤적의 각각

의 비용은 복수의 가설들 내의 별개의 가설에 대응한다.  다른 가설들에 대해 제 1 궤적이 가장 낮은 비용을 갖

는 가설이 선택될 수 있다.  

대 표 도 - 도11
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특허청구의 범위

청구항 1 

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법으로서,

경로 맵을 포함하는 디지털 파일을 수신하는 단계,

복수의 전송기들에 대한 식별자들을 포함하는 전송기 맵을 수신하는 단계,

상기 전송기 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1 궤적 플롯(trajectory plot)을 수신하는 단계,

상기 전송기 맵과 상기 경로 맵 사이의 고유한 변환을 각각 정의하는 복수의 가설들(hypotheses)을 설정하는 단

계,

상기 프로세서에서, 복수의 비용들을 계산하는 단계 ― 상기 복수의 비용들의 각각의 비용은 상기 복수의 가설

들의 각각의 가설에 기초한 상기 경로 맵을 통한 상기 제 1 궤적 플롯의 비용을 포함함 ― , 및

상기 복수의 비용들 중 최소치에 기초하여 상기 복수의 가설들로부터 하나의 가설을 선택하는 단계를 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 2 

제 1 항에 있어서,

상기 경로 맵은 평면도를 포함하는 빌딩 맵을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 3 

제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵은 액세스 포인트(AP) 맵을 포함하고, 

상기 복수의 전송기들은 복수의 액세스 포인트들에 대한 식별자들을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 4 

제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵의 소스는 상기 경로 맵의 소스로부터 독립적인,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 5 

제 1 항에 있어서,

상기 경로 맵의 소스는 장소 운영자(venue operator)에 관련된 소스를 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 6 

제 1 항에 있어서,

상기 경로 맵의 소스는 상기 복수의 전송기들의 위치들을 알지 못하는 소스를 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 7 
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제 1 항에 있어서,

상기 경로 맵은 상기 경로 맵의 적어도 하나의 포인트를 지오-로케이션(geo-location)에 앵커링하는 상기 지오-

로케이션을 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 8 

제 1 항에 있어서,

한 세트의 이산 노드들에 대한 상기 경로 맵을 양자화하는 단계를 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 9 

제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵은 RSSI(received signal strength indication) 맵을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 10 

제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵은 RTT(round-trip time) 맵을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 11 

제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵은 상기 복수의 전송기들 중 적어도 하나를 지오-로케이션에 앵커링하는 상기 지오-로케이션을

더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 12 

제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵은 디바이스들의 SLAP(self-locating access points) 세트를 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 13 

제 1 항에 있어서,

복수의 액세스 전송기는 합병된 네트워크의 적어도 일부분을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 14 

제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵과 상기 경로 맵 사이의 상기 고유한 변환은 상기 맵과 상기 경로 맵 사이의 상대적인 회전을 포

함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 15 
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제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵과 상기 경로 맵 사이의 상기 고유한 변환은 상기 맵과 상기 경로 맵 사이의 상대적인 스케일링

을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 16 

제 1 항에 있어서,

상기 전송기 맵에 대해 복수의 궤적 플롯들을 수신하는 단계를 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 17 

제 11 항에 있어서,

상기 복수의 가설들의 각각의 가설에 기초한 상기 경로 맵을 통한 상기 제 1 궤적 플롯의 비용은, 상기 복수의

가설들의 각각의 가설에 기초한 이산 노드들의 세트를 통한 궤적 플롯들 중 제 1 궤적 플롯의 비용을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 18 

제 1 항에 있어서,

합병된 맵을 형성하기 위해 상기 궤적 플롯 및 상기 경로 맵의 최상의 피트(best fit)로서 선택된 하나의 가설

을 적용하는 단계를 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 19 

제 1 항에 있어서,

선택된 하나의 가설, 상기 전송기 맵 및 상기 경로 맵에 기초하여 합병된 맵을 생성하는 단계를 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 20 

제 1 항에 있어서,

상기 경로 맵은 상기 경로 맵의 적어도 하나의 포인트를 제 1 지오-로케이션에 앵커링하는 상기 제 1 지오-로케

이션을 더 포함하고, 상기 제 1 지오-로케이션은 제 1 불확실성을 갖고,

상기 전송기 맵은 상기 복수의 액세스 포인트들 중 적어도 하나를 제 2 지오-로케이션에 앵커링하는 상기 제 2

지오-로케이션을 더 포함하고, 상기 제 2 지오-로케이션은 제 2 불확실성을 갖고, 그리고

합병된 맵은 상기 제 1 불확실성 플러스 상기 제 2 불확실성 미만의 제 3 불확실성을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 21 

제 1 항에 있어서,

상기 방법은,

컴퓨팅 디바이스, 또는 

모바일 디바이스, 또는

액세스 포인트, 또는
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지능형 액세스 포인트 중 적어도 하나 상에서 구현되는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법.

청구항 22 

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스로서, 

루트 맵을 포함하는 디지털 파일을 수신하기 위한 수단,

복수의 전송기들에 대한 식별자들을 포함하는 전송기 맵을 수신하기 위한 수단,

상기 전송기 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1 궤적 플롯을 수신하기 위한 수단,

상기 전송기 맵과 상기 루트 맵 사이의 고유한 변환을 각각 정의하는 복수의 가설들을 설정하기 위한 수단,

복수의 비용들을 계산하기 위한 수단 ― 상기 복수의 비용들의 각각의 비용은 상기 복수의 가설들의 각각의 가

설에 기초한 상기 루트 맵을 통한 상기 제 1 궤적 플롯의 비용을 포함함 ― , 및

상기 복수의 비용들 중 최소치에 기초하여 상기 복수의 가설들로부터 하나의 가설을 선택하기 위한 수단을 포함

하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 23 

제 22 항에 있어서,

상기 전송기 맵의 소스는 상기 루트 맵의 소스로부터 독립적인,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 24 

제 22 항에 있어서,

한 세트의 이산 노드들에 대한 상기 루트 맵을 양자화하는 것을 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 25 

제 22 항에 있어서,

상기 전송기 맵은 RSSI(received signal strength indication) 맵을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 26 

제 22 항에 있어서,

상기 전송기 맵은 RTT(round-trip time) 맵을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 27 

제 22 항에 있어서,

상기 전송기 맵과 상기 루트 맵 사이의 상기 고유한 변환은 상기 맵과 상기 루트 맵 사이의 상대적인 회전을 포

함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 28 
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제 22 항에 있어서,

상기 전송기 맵과 상기 루트 맵 사이의 상기 고유한 변환은 상기 맵과 상기 루트 맵 사이의 상대적인 스케일링

을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 29 

제 22 항에 있어서,

상기 전송기 맵에 대해 복수의 궤적 플롯들을 수신하기 위한 수단을 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 30 

제 22 항에 있어서,

합병된 맵을 형성하기 위해 상기 궤적 플롯 및 상기 루트 맵의 최상의 피트로서 선택된 하나의 가설을 적용하기

위한 수단을 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 31 

제 22 항에 있어서,

선택된 하나의 가설, 상기 전송기 맵 및 상기 루트 맵에 기초하여 합병된 맵을 생성하기 위한 수단을 더 포함하

는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 32 

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 및 메모리를 포함하는 디바이스로서,

상기 메모리는,

루트 맵을 포함하는 디지털 파일을 수신하기 위한 소프트웨어 명령들,

복수의 전송기들에 대한 식별자들을 포함하는 전송기 맵을 수신하기 위한 소프트웨어 명령들,

상기 전송기 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1 궤적 플롯을 수신하기 위한 소프트웨어 명령들,

상기 전송기 맵과 상기 루트 맵 사이의 고유한 변환을 각각 정의하는 복수의 가설들을 설정하기 위한 소프트웨

어 명령들,

복수의 비용들을 계산하기 위한 소프트웨어 명령들 ― 상기 복수의 비용들의 각각의 비용은 상기 복수의 가설들

의 각각의 가설에 기초한 상기 루트 맵을 통한 상기 제 1 궤적 플롯의 비용을 포함함 ― , 및

상기 복수의 비용들 중 최소치에 기초하여 상기 복수의 가설들로부터 하나의 가설을 선택하기 위한 소프트웨어

명령들을 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 및 메모리를 포함하는 디바이스.

청구항 33 

제 32 항에 있어서,

합병된 맵을 형성하기 위해 상기 궤적 플롯 및 상기 루트 맵의 최상의 피트로서 선택된 하나의 가설을 적용하는

것을 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 및 메모리를 포함하는 디바이스.
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청구항 34 

제 32 항에 있어서,

선택된 하나의 가설, 상기 전송기 맵 및 상기 루트 맵에 기초하여 합병된 맵을 생성하는 것을 더 포함하는,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 및 메모리를 포함하는 디바이스.

청구항 35 

제 32 항에 있어서,

상기 디바이스는,

컴퓨팅 디바이스, 또는 

모바일 디바이스, 또는

액세스 포인트, 또는

지능형 액세스 포인트 중 적어도 하나인,

분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 및 메모리를 포함하는 디바이스.

청구항 36 

프로그램 코드가 저장된 컴퓨터-판독 가능 저장 매체로서, 

루트 맵을 포함하는 디지털 파일을 수신하기 위한 프로그램 코드,

복수의 전송기들에 대한 식별자들을 포함하는 전송기 맵을 수신하기 위한 프로그램 코드,

상기 전송기 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1 궤적 플롯을 수신하기 위한 프로그램 코드,

상기 전송기 맵과 상기 루트 맵 사이의 고유한 변환을 각각 정의하는 복수의 가설들을 설정하기 위한 프로그램

코드,

프로세서에서, 복수의 비용들을 계산하기 위한 프로그램 코드 ― 상기 복수의 비용들의 각각의 비용은 상기 복

수의 가설들의 각각의 가설에 기초한 상기 루트 맵을 통한 상기 제 1 궤적 플롯의 비용을 포함함 ― , 및

상기 복수의 비용들 중 최소치에 기초하여 상기 복수의 가설들로부터 하나의 가설을 선택하기 위한 프로그램 코

드를 포함하는,

프로그램 코드가 저장된 컴퓨터-판독 가능 저장 매체.

명 세 서

기 술 분 야

본 출원은 "Mashup  of  AP  location  and  map  information  for  WiFi  based  indoor  positioning"란 명칭으로[0001]

2012년 3월 30일자로 출원된 미국 출원 제 13/436,600 호의 이익을 주장하고, 상기 미국 출원은 인용에 의해 본

원에 통합된다.

본 발명은 일반적으로 빌딩 맵 또는 다른 루트 맵과 액세스 포인트(AP) 맵 또는 다른 전송기 맵을 합병하기 위[0002]

한 장치 및 방법들에 관한 것이며, 더 상세하게는, 최상의 피트(fit)를 찾기 위해 빌딩 맵의 다양한 배향들을

통해, AP 맵에 대해, 궤적들을 적용하는 것에 관한 것이다.

배 경 기 술

통상적으로, Wi-Fi  네트워크들을 사용하는 실내 포지셔닝 및 라우팅은 빌딩 레이아웃 및 액세스 포인트들(AP[0003]

들)의 위치들 둘 모두를 도시하는 맵에 기초할 수 있다.  Wi-Fi 네트워크들을 사용하는 실내 포지셔닝 및 라우

팅에 사용되는 맵들은 2 개의 개별적인 맵들: 액세스 포인트들(AP들)의 위치들을 도시하는 AP 맵 및 벽들, 복도

들, 문들, 창문들 등의 위치들을 도시하는 빌딩 맵을 결합함으로써 생성될 수 있다.  
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도 1은 벽들(110), 출입구들(120), 복도들(130), 방들(135) 및 출구들(140)을 나타내는 평면도를 갖는 통상적인[0004]

빌딩 맵(100)을 도시한다.  일반적으로, 공동의 실내 및/또는 실외 루트들을 포함하는 테마 파크 또는 다른 컴

플렉스의 2 차원 맵과 같이, 공통의, 설정 또는 고정된 실내 및/또는 실외 경로들을 포함하는 경로 맵이 사용될

수 있다.  간략히 하기 위해, 빌딩 맵은 후술되는 경로 맵의 일 예로서 사용되고, 실내 및/또는 실외 2 차원 맵

또는 다른 경로 맵의 특정 예이다.  평면도를 포함하는 빌딩 맵의 경로들은 벽들(110), 출입구들(120), 복도들

(130), 방들(135) 및 출구들(140)에 의해 규정된다.  

도 1은, "N"으로 라벨링된 화살표에 의해 도시된 기본 방향 북(cardinal direction North)을 나타내는 빌딩 맵[0005]

배향 마커(150)를 도시한다.  배향 마커(150)는 정보 목적으로만 도시되고, 통상적으로 빌딩 맵(100)과 같은 빌

딩 맵들에 제공되지 않는다.  빌딩 맵은, 예를 들면, 장소의 운영자에 의해 제공될 수 있다.  

도 2는 액세스 포인트들(AP0 210, AP1 220, AP2 230, AP3 240 및 AP4 250)의 위치들을 도시하는 액세스 포인트[0006]

맵(200)을 도시한다.  일반적으로, 라디오 주파수("RF") 맵은 다양한 전송기들의 상대적인 위치들을 도시한다.

RF 맵의 스케일 및/또는 배향은 상술된 경로 맵과 연관되지 않는다.  즉, RF 맵의 스케일 및/또는 배향은 경로

맵에 관련하여 알려지지 않는다.  액세스 포인트 맵(200)은 전송기 맵 또는 RF 맵의 한 형태이다.  RF 맵은 또

한 셀룰러 기지국들, 노드-B들, 블루투쓰 기지국들, 또는 고정 또는 반고정 전송기들을 갖는 전송기들의 타입들

의 결합의 전송들로부터 생성될 수 있다.  

도 2에서, AP 맵(200)은 다양한 액세스 포인트들의 위치들을 도시하는 RF 맵이다.  도 2는 또한 "N"으로 라벨링[0007]

된 화살표로 도시된 기본 방향 북을 나타내는 AP 맵 배향 마커(260)를 도시한다.  배향 마커(250)는 정보 목적

으로만 도시되고, 통상적으로 AP 맵(200)과 같은 전송기 맵들 또는 AP 맵들에 제공되지 않거나 정확하게 제공되

지 않는다.

도 3은 시설 전체에 걸쳐 RF 커버리지를 도시하는 히트(heat) 맵(300)을 도시한다.  도 3에 도시된 바와 같이,[0008]

점선들에 의해 포함된 영역들은 다양한 액세스 포인트들에 대한 RF 커버리지를 나타낸다.  예를 들면, 도 3에

도시된 바와 같이, RF  커버리지 영역(310)은 AP0(210)에 대응할 수 있다.  마찬가지로, RF  커버리지 영역들

(320,  330,  340  및  350)은  AP1(220),  AP2(230),  AP3(240)  및  AP4(250)에  각각  대응할  수  있다.   일부

예들에서, 히트 맵(300)은 히트 맵(300) 내의 정해진 포인트에서 RF 필드들의 세기들을 나타내도록 컬러 코딩일

수 있다.  일부 예들에서, AP 맵(200) 및/또는 히트 맵(300)은 RSSI(received signal strength indication) 맵

및/또는 RTT(round-trip time) 맵을 포함할 수 있다.  항상 제공되지는 않지만, AP 맵(200) 및/또는 히트 맵

(300)은 또한 복수의 액세스 포인트들 중 적어도 하나를 지오-로케이션(geo-location)에 앵커링하는 지오-로케

이션 정보를 포함할 수 있다.  

AP 맵(200) 및 빌딩 맵(100)은 상이한 조정되지 않은 소스들에서 비롯될 수 있다.  또한, AP 맵(200) 및 빌딩[0009]

맵(100)은 동일한 좌표 시스템에 참조되지 않을 수 있다.  일부 예들에서, AP 맵(200) 및 빌딩 맵(100)은 전혀

지리적으로 참조되지 않을 수 있다.  지리적으로 참조된 맵은, 예를 들면, GPS 디바이스로부터 경도-위도 포인

트와 같이 좌표 시스템에 의해 규정되는 맵 상의 적어도 하나의 포인트를 제공할 수 있다.  지리적으로 참조된

맵은 또한 기본 방향 및/또는 부가적인 지리적으로 참조된 포인트들의 표시를 포함할 수 있다.  통상적으로, 맵

벤더로부터의 지리적으로 참조된 맵은 어떠한 AP 위치 정보도 포함하지 않는다.  

상술된 상황들에서, 빌딩 레이아웃 및 AP 위치들 둘 모두를 도시하는 결합된 맵 상의 AP 위치들의 잘못된 배치[0010]

및 불확실성은 직접적으로 추가의 포지션 에러로 변환된다.  따라서, 에러들을 최소화기 위해 빌딩 맵 상의 AP

위치들을 정확히 배치 또는 오버레이할 필요성이 존재한다.  

도 4는 하나 이상의 자체-로케이팅 AP들에 의해 제공된 정보를 사용하여 생성된 자체-로케이팅 액세스 포인트들[0011]

(400)의 맵을 도시한다.  일부 예들에서, 하나 이상의 자체-로케이팅 AP들(SLAP들)은 서로에 관련하여 AP들의

상대적인 위치들에 관련된 정보를 개별적으로 제공할 수도 있다.  예를 들면, 도 4에 도시된 바와 같이, 좌표들

(x,y)  =  (0,  0)을  갖는 AP0(210)은  AP  좌표  시스템의 원점이고,  AP들(220,  230,  240  및  250)의  위치들은

AP(210)에 대해 제공될 수 있다.  다른 상황들에서, 하나 이상의 자체-로케이팅 AP들은 지리적 참조를 제공할

수도 있다.  다른 상황들에서, 어떠한 AP도 지리적 참조를 제공하지 않을 수 있다.  또한, 지리적 참조가 제공

되는 경우에서, 그러한 지리적 참조들은 매우 부정확하거나 불확실할 수 있다.  

고가인 것에 부가하여, 계산적으로 및 재정적으로 둘 모두에서, 위치 정보를 획득하기 위해 모든 액세스 포인트[0012]

에 GPS를 장착하는 것은 또한 전력 요건들을 크게 증가시킬 것이다.  또한, GPS 신호들은 실내 액세스 포인트

위치들에서 신뢰할 수 있게 검출 가능하지 않을 수 있다.  
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따라서, 부가적인 하드웨어를 최소로 사용하여 액세스 포인트를 자체-위치 확인하기 위한 활용 방법들에 관심이[0013]

있다.  따라서, AP 맵과 빌딩 맵을 결합하고, 통합된 좌표 시스템을 사용하여 단일 맵 상에서 AP 위치들 및 위

치 접속 정보(LCI) 둘 모두를 제공하는 방법들 및 디바이스들이 요구된다.  그러한 합병된 맵은, 예를 들면, 다

양한 모바일 디바이스들의 미래의 포지션 결정을 위해 사용될 수 있다.  

발명의 내용

맵들을 함께 매싱(mashing)하기 위한 장치 및 방법이 개시된다.  아래의 개시 내용은 전송기들의 위치들과 경로[0014]

들을 매싱 업(mashing up)함으로써 전송기 맵 및 경로 맵을 함께 오버레이하는 것을 설명한다.  통상적인 상황

에서, 빌딩 내에 배치된 액세스 포인트들(또는 다른 전송기들)의 상대적인 위치들은, 모바일 디바이스를 휴대하

는 한 명 이상의 사용자들에 의해 취해진 루트들을 기록하고, 그러한 기록된 루트들의 개연적(likely) 경로들을

결정하고, 이어서 액세스 포인트 맵과 평면도 사이의 상대적인 스케일링 및 배향 차이들을 추정함으로써 빌딩

맵 또는 평면도(또는 다른 경로 맵)으로 매싱 업 및 고정된다.  이러한 방식으로, 전송기 맵은, 한 명 이상의

사용자들에 의해 취해진 하나 이상의 루트들로부터 상대적인 스케일링 및 배향을 추정함으로써 경로 맵과 매싱

업된다.  

일부 양상들에 따라, 분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 구현 방법이 개시되고, 상기 방법은: 경로 맵을 포[0015]

함하는  디지털  파일을  수신하는  단계,  복수의  전송기들에  대한  식별자들을  포함하는  전송기  맵을  수신하는

단계, 전송기 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1 궤적 플롯(trajectory plot)을 수신하는 단계, 전송기 맵과 경

로 맵 사이의 고유한 변환을 각각 정의하는 복수의 가설들(hypotheses)을 설정하는 단계, 프로세서에서, 복수의

비용들을 계산하는 단계 ― 복수의 비용들의 각각의 비용은 복수의 가설들의 각각의 가설에 기초한 경로 맵을

통한 제 1 궤적 플롯의 비용을 포함함 ― , 및  복수의 비용들 중 최소치에 기초하여 복수의 가설들로부터 하나

의 가설을 선택하는 단계를 포함한다.  

일부 양상들에 따라, 분리된 맵들을 합병하기 위한 모바일 디바이스가 개시되고, 상기 디바이스는: 루트 맵을[0016]

포함하는 디지털 파일을 수신하기 위한 수단, 복수의 전송기들에 대한 식별자들을 포함하는 전송기 맵을 수신하

기 위한 수단, 전송기 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1 궤적 플롯을 수신하기 위한 수단, 전송기 맵과 루트

맵 사이의 고유한 변환을 각각 정의하는 복수의 가설들을 설정하기 위한 수단, 복수의 비용들을 계산하기 위한

수단 ― 복수의 비용들의 각각의 비용은 복수의 가설들의 각각의 가설에 기초한 루트 맵을 통한 제 1 궤적 플롯

의 비용을 포함함 ― , 및 복수의 비용들 중 최소치에 기초하여 복수의 가설들로부터 하나의 가설을 선택하기

위한 수단을 포함한다.  

일부 양상들에 따라, 분리된 맵들을 합병하기 위한 프로세서 및 메모리를 포함하는 디바이스가 개시되고, 여기[0017]

서 메모리는, 루트 맵을 포함하는 디지털 파일을 수신하기 위한 소프트웨어 명령들, 복수의 전송기들에 대한 식

별자들을 포함하는 전송기 맵을 수신하기 위한 소프트웨어 명령들, 전송기 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1

궤적 플롯을 수신하기 위한 소프트웨어 명령들, 전송기 맵과 루트 맵 사이의 고유한 변환을 각각 정의하는 복수

의 가설들을 설정하기 위한 소프트웨어 명령들, 복수의 비용들을 계산하기 위한 소프트웨어 명령들 ― 복수의

비용들의 각각의 비용은 복수의 가설들의 각각의 가설에 기초한 루트 맵을 통한 제 1 궤적 플롯의 비용을 포함

함 ― , 및 복수의 비용들 중 최소치에 기초하여 복수의 가설들로부터 하나의 가설을 선택하기 위한 소프트웨어

명령들을 포함한다.  

일부 양상들에 따라, 프로그램 코드가 저장된 컴퓨터-판독 가능 저장 매체가 개시되고, 컴퓨터-판독 가능 저장[0018]

매체는: 루트 맵을 포함하는 디지털 파일을 수신하기 위한 프로그램 코드, 복수의 전송기들에 대한 식별자들을

포함하는 전송기 맵을 수신하기 위한 프로그램 코드, 전송기 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1 궤적 플롯을 수

신하기 위한 프로그램 코드, 전송기 맵과 루트 맵 사이의 고유한 변환을 각각 정의하는 복수의 가설들을 설정하

기 위한 프로그램 코드, 프로세서에서, 복수의 비용들을 계산하기 위한 프로그램 코드 ― 복수의 비용들의 각각

의 비용은 복수의 가설들의 각각의 가설에 기초한 루트 맵을 통한 제 1 궤적 플롯의 비용을 포함함 ― , 및 복

수의 비용들 중 최소치에 기초하여 복수의 가설들로부터 하나의 가설을 선택하기 위한 프로그램 코드를 포함한

다.  

다른 양상들은, 예시의 방식으로 다양한 양상들을 도시하고 설명하는 하기의 상세한 설명으로부터 이 분야의 당[0019]

업자들에게 쉽게 명백해질 것임을 이해한다.  도면들 및 상세한 설명은 제한적인 것이 아니라 성질상 예시적인

것으로 간주되어야 한다.

본 발명의 실시예들은 도면들을 참조하여 오직 예시의 방식으로 설명될 것이다.[0020]
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도면의 간단한 설명

도 1은 벽들, 출입구들, 복도들, 방들 및 출구들을 나타내는 평면도를 갖는 통상적인 빌딩 맵을 도시한다.  [0021]

도 2는 시설 내의 다양한 액세스 포인트들의 위치들을 도시하는 액세스 포인트 맵을 도시한다.  

도 3은 시설 전체에 걸쳐 RF 커버리지의 영역들을 도시한 히트 맵을 도시한다.  

도 4는 하나 이상의 자체-로케이팅 AP들에 의해 제공된 정보를 사용하여 생성될 수 있는 자체-로케이팅 액세스

포인트들의 맵을 도시한다.

도 5는 결합된 맵으로 합병될 2 개의 이질적인 맵들, 즉, AP 맵 및 빌딩 맵을 예시한다.  

도 6은 합병된 맵(500)을 획득하기 위해 빌딩 맵 및 AP 맵의 결합을 예시한 예시적인 합병 동작을 예시한다.  

도 7은 빌딩을 통한 추적된 모바일 디바이스의 궤적을 도시하는 예시적인 궤적 맵을 도시한다.  

도 8은 AP 맵 상에 오버레이된 궤적을 도시한다.  

도 9는 빌딩 맵 상에 중첩된 예시적인 궤적을 도시한다.  

도 10은 AP 위치들, 빌딩 맵으로부터의 빌딩 정보 및 궤적을 도시하는 합병된 맵을 도시한다.  

도 11은 빌딩 맵과 AP 맵을 결합하기 위한 예시적인 프로세스의 그림도(600)를 제공한다.

도 12는 개시된 실시예들과 일치하는 방식으로 빌딩 맵과 AP 맵을 결합하기 위한 예시적인 방법을 예시한 흐름

도를 도시한다.  

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

첨부된 도면들과 관련하여 아래에서 제시된 상세한 설명은 본 발명의 다양한 양상들의 설명으로서 의도되며, 본[0022]

발명이 실시될 수 있는 유일한 양상들을 표현하도록 의도되는 것은 아니다.  본 발명에서 설명되는 각각의 양상

은 본 발명의 단지 일례 또는 예시로서 제공되고, 다른 양상들에 비해 반드시 선호되거나 유리한 것으로 해석되

어서는 안된다.  상세한 설명은, 본 발명의 철저한 이해를 제공할 목적으로 특정한 세부사항들을 포함한다.  그

러나, 이들 특정한 세부사항들 없이도 본 발명이 실시될 수 있음은 이 분야의 당업자들에게 자명할 것이다.  몇

몇 예들에서, 본 발명의 개념들을 모호하게 하는 것을 회피하기 위해 잘 알려진 구조들 및 디바이스들은 블록도

형태로 도시된다.  두문자들 및 다른 설명적 용어는 단지 편의 및 명확화를 위해 이용될 수 있고, 본 발명의 범

위를 제한하도록 의도되지 않는다.

본 명세서에서 설명되는 포지션 결정 기술들은, 무선 광역 네트워크(WWAN), 무선 로컬 영역 네트워크(WLAN), 무[0023]

선 개인 영역 네트워크(WPAN) 등과 같은 다양한 무선 통신 네트워크들과 공조하여 구현될 수 있다.  용어 "네트

워크" 및 "시스템"은 일부 상황들에서 상호 교환 가능하게 사용된다.  WWAN은 코드 분할 다중 액세스(CDMA) 네

트워크, 시분할 다중 액세스(TDMA) 네트워크, 주파수 분할 다중 액세스(FDMA) 네트워크, 직교 주파수 분할 다중

액세스(OFDMA) 네트워크, 싱글-캐리어 주파수 분할 다중 액세스(SC-FDMA) 네트워크, 롱 텀 에볼루션(LTE) 등일

수  있다.   CDMA  네트워크는  cdma2000,  광대역-CDMA(W-CDMA)  등과  같은  하나  이상의  라디오  액세스

기술들(RAT들)을 구현할 수 있다.  cdma2000은 IS-95, IS-2000 및 IS-856 표준들을 포함한다.  TDMA 네트워크

는 이동 통신용 범용 시스템(GSM), 디지털 어드밴스드 모바일 폰 시스템(D-AMPS) 또는 몇몇 다른 RAT를 구현할

수 있다.  GSM 및 W-CDMA는 "제 3 세대 파트너쉽 프로젝트(3GPP)"로 명명된 콘소시엄으로부터의 문서들에서 설

명된다.  cdma2000은 "제 3세대 파트너쉽 프로젝트 2(3GPP2)"로 명명된 콘소시엄으로부터의 문서들에서 설명된

다.  3GPP 및 3GPP2 문서들은 공개적으로 이용가능하다.  WLAN은 802.11x 네트워크일 수 있고, WPAN은 블루투스

네트워크, IEEE 802.15x, 또는 몇몇 다른 타입의 네트워크일 수 있다.  이 기술들은 또한 WWAN, WLAN 및/또는

WPAN의 임의의 조합과 공조하여 구현될 수 있다.

위성 포지셔닝 시스템(SPS)은 통상적으로, 전송기들로부터 수신된 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여, 엔티[0024]

티들이 지표상의(on the Earth) 또는 공중에서의(over the Earth) 자신들의 위치를 결정할 수 있도록 포지셔닝

된 전송기들의 시스템을 포함한다.  이러한 전송기는 통상적으로 칩들의 세트 번호의 반복하는 의사-랜덤 잡음

(PN) 코드로 마킹된 신호를 전송하고, 지상 기반 제어국들, 사용자 장비 및/또는 우주 비행체들 상에 위치될 수

있다.  특정한 예에서, 이러한 전송기들은 지구 궤도 위성 비행체들(SV들) 상에 위치될 수 있다.  예를 들어,

글로벌 포지셔닝 시스템(GPS), Galileo, GLONASS 또는 Compass와 같은 글로벌 내비게이션 위성 시스템(GNSS)의

공개특허 10-2015-0001779

- 10 -



성상도(constellation) 내의 SV는, 성상도 내의 다른 SV들에 의해 전송된 PN 코드들로부터 (예를 들어, GPS에서

와 같이 각각의 위성의 경우 상이한 PN 코드들을 이용하여 또는 GLONASS에서와 같이 상이한 주파수들 상에서 동

일한 코드를 이용하여) 구별 가능한 PN 코드로 마킹된 신호를 전송할 수 있다.  

특정한 양상들에 따라, 본 명세서에 제시된 기술들은 SPS에 대한 글로벌 시스템들(예를 들어, GNSS)로 제한되지[0025]

않는다.  예를 들어, 본 명세서에서 제공되는 기술들은, 일본에서의 QZSS(Quasi-Zenith Satellite System), 인

도에서의 IRNSS(Indian Regional Navigational Satellite System), 중국에서의 Beidou 등, 및/또는 하나 이상

의 글로벌 및/또는 지역적 내비게이션 위성 시스템들과 연관될 수 있거나 또는 그렇지 않으면 이들과 함께 이용

하기 위해 인에이블될 수 있는 다양한 증강 시스템들(예를 들어, 위성 기반 증강 시스템(SBAS))과 같은 다양한

지역적 시스템들에 적용될 수 있거나 또는 그렇지 않으면 이들에서의 이용을 위해 인에이블될 수 있다.  제한이

아닌  예시의  방식으로,  SBAS는,  예를  들어,  WAAS(Wide  Area  Augmentation  System),  EGNOS(European

Geostationary  Navigation  Overlay  Service),  MSAS(Multi-functional  Satellite  Augmentation  System),

GAGAN(GPS Aided Geo Augmented Navigation or GPS and Geo Augmented Navigation system) 등과 같이, 무결성

정보, 차분 정정들 등을 제공하는 증강 시스템(들)을 포함할 수 있다.  따라서, 본 명세서에서 사용되는 바와

같이, SPS는 하나 이상의 글로벌 및/또는 지역적 내비게이션 위성 시스템들 및/또는 증강 시스템들의 임의의 조

합을 포함할 수 있고, SPS 신호들은 이러한 하나 이상의 SPS와 연관된 SPS 신호, SPS-유사 신호 및/또는 다른

신호들을 포함할 수 있다.

본 명세서에서 사용되는 바와 같이, 모바일 디바이스는 때때로, 이동국(MS) 또는 사용자 장비(UE), 이를테면,[0026]

셀룰러 폰, 모바일 폰 또는 다른 무선 통신 디바이스, 개인 통신 시스템(PCS) 디바이스, 개인 내비게이션 디바

이스(PND), 개인 정보 관리자(PIM), 개인 휴대 정보 단말(PDA), 랩탑, 또는 무선 통신 및/또는 내비게이션 신호

들을 수신할 수 있는 다른 적절한 모바일 디바이스로 지칭된다.  용어 "이동국"은 또한, 디바이스에서 또는 PND

에서 위성 신호 수신이 발생하든지, 보조 데이터 수신이 발생하든지, 및/또는 포지션-관련 프로세싱이 발생하든

지와 무관하게, 가령, 단거리 무선, 적외선, 유선 접속 또는 다른 접속에 의해 개인 내비게이션 디바이스(PND)

와 통신하는 디바이스들을 포함하도록 의도된다.  또한, "이동국"은, 디바이스에서, 서버에서, 또는 네트워크와

연관된 다른 디바이스에서 위성 신호 수신이 발생하든지, 보조 데이터 수신이 발생하든지, 및/또는 포지션-관련

프로세싱이 발생하든지와 무관하게, 가령, 인터넷, WiFi 또는 다른 네트워크를 통해 서버와 통신할 수 있는, 무

선 통신 디바이스들, 컴퓨터들, 랩탑들 등을 포함하는 모든 디바이스들을 포함하도록 의도된다.  상기한 것들의

임의의 동작 가능한 조합이 또한 모바일 디바이스로 고려된다.

도 5는 결합된 맵으로 합병될 2 개의 이질적인 맵들(100 및 200)을 예시한다.  도 5에 도시된 바와 같이, 빌딩[0027]

맵(100)은 AP 맵(200)과 상이한 스케일 및 배향을 갖는다.  또한, 도 5에 도시된 바와 같이, AP 맵(200)에서 기

준 방향 "N"(260)의 표시는, (정해진 배향 "N"(150)을 사용하여) 빌딩 맵(100) 상에 정확하게 중첩되면, 하향으

로 지시될 것이고, 반면에 AP 맵(200)에서 "N"은 상향으로 지시된다.  

빌딩 맵 및 AP 맵이 동일한 소스로부터 비롯하면(즉, 동일한 좌표 시스템에 참조되면), 그들을 동일한 좌표 프[0028]

레임 상에 중첩하고, 다양한 제어 포인트들을 사용하여 그들을 절대 좌표 프레임으로 변환하는 것은 비교적 용

이하다.  그러나, 더 자주 빌딩 맵 및 AP 맵은 상이한 소스들로부터 비롯한다.  또한, 상대적인 AP 위치들이 이

용 불가하고 추정되어야 하는 것이 가능하다.  이러한 추정된 위치들은, 이러한 2 개의 소스들로부터의 정보가

하나의 공통의 이용 가능한 프레임에 제공될 수 있도록 매싱 업되거나 그렇지 않다면 결합 또는 합병될 수

있다.  

맵들의 이러한 합병을 달성하는 하나의 방법은 각각의 소스의 정보를 절대적인 프레임(예를 들면, WGS-84)으로[0029]

변환하는 것이다.  WGS 84는 글로벌 포지셔닝 시스템에 의해 사용되는 참조 좌표 시스템이다.  그러나, 이러한

변환은 2 개의 개별적인 지리적 참조 동작들(하나는 AP 위치들에 대한 것이고, 다른 것은 빌딩 맵 내의 접속 정

보에 대한 것임)을 수반한다.  도입된 결과적인 총 에러 또는 불확실성은 각각의 맵의 불확실성 또는 개별적인

에러들의 합산이다.

도 6은 합병된 맵(500)을 획득하기 위해 빌딩 맵(100) 및 AP 맵(200)의 결합을 예시한 예시적인 합병 동작(30[0030]

0)을 도시한다.  일부 실시예들에서, 합병된 맵(500)을 획득하기 위해 맵들을 결합하기 위한 매싱 알고리즘은

빌딩 맵(100) 및 AP 맵(200)의 스케일들, 상대적인 배향들 및 기준 방향들에 관련된 제한된 정보로 또는 어떠한

정보도 없이 동작할 수 있다.  

예를 들면, AP 맵(200)으로부터 AP 위치 정보 및 빌딩 맵(100)으로부터의 위치 접속 정보(LCI)는 실내 포지셔닝[0031]

을 위해 사용될 수 있다.  위치 접속 정보는, 통상적으로 예시적인 빌딩 맵(100)과 같은 빌딩 맵들 상에 제공되
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는 복도들(130), 벽들(110), 방들(135), 문들(120), 출구들(140) 등에 관한 정보에 관련된다.  예를 들면, AP

위치 정보는 RSSI/RTT 히트 맵들을 생성하는데 사용될 수 있고, LCI 정보는 포지션 엔진(PE)의 성능을 개선하도

록 벽들 및 문들의 존재 또는 부재를 이용하기 위해 PF(particle filter) 내에서 사용될 수 있다.  당분야에 잘

알려진 파티클 필터들은 빌딩 맵(100)에 도시된 빌딩의 분포 및 레이아웃을 추정하는데 사용될 수 있다.  

본 발명의 실시예들은 AP 위치들 또는 AP 맵들(200)과 빌딩 맵들(100)을 합병한다.  예를 들면, 평면도를 포함[0032]

하는 빌딩 맵(100)은 위치 접속 정보(LCI) 그리드로 변환될 수 있다.  LCI 그리드는 한 세트의 동일하게 이격된

그리드 포인트들 및 이웃하는 그리드 포인트들의 쌍들 사이의 접속 정보를 포함할 수 있다.  (예를 들면, 복도,

출입구 또는 방 내의) 개방 이웃들의 노드들이 접속되고, 반면에 (예를 들면, 문들 및 벽들에 의해) 물리적으로

분리된 노드들은 접속되지 않는다.  일부 실시예들에서, LCI 그리드는 빌딩 맵(100)에 도시된 빌딩의 전체 층을

커버할 수 있다.  LCI 그리드 표현에서, 노드는 빌딩 맵(100) 상에 포인트를 마킹할 수 있고, 직접적으로 접속

된  이웃  노드들은  에지  또는  세그먼트로  또한  불릴  수  있는  링크에  의해  접속될  수  있다.   LCI  그리드

표현에서, 제 1 노드 및 제 2 노드는, 사람이 제 1 노드 위치로부터 제 2 노드 위치(또는 그 역도 가능함)로 걷

을 수 있다면, 제 3 노드를 방문하지 않고 직접적으로 접속된다.  노드들에 관련된 접속 정보를 사용하여 빌딩

맵(100)을 한 세트의 이산 노드들을 포함하는 맵으로 변환하는 프로세스는 맵 양자화(quantization)의 형태로

보여질 수 있다.

일부 실시예들에서, 후술되는 예시적인 기술들 중 하나 이상의 사용을 통하는 것을 포함하여 다양한 방법들로[0033]

획득될 수 있는 실제 사용자 궤적 플롯들은, 궤적을 사용하여 획득된 각각의 결합된 맵(500)과 연관된 비용을

계산하는데 사용될 수 있다.  각각의 결합된 맵(500)은 2 개의 맵들의 상이한 상대적인 배향을 사용하여 빌딩

맵(100) 및 AP 맵(200)을 결합할 수 있다.  LCI 그리드는 이러한 비용 분석을 수행하고 이로써 AP 맵과 빌딩 맵

의 최적의 상대적인 배향을 결정하는데 사용될 수 있다.  

일부  실시예들에서,  상대적인  AP  위치들의  추정은  RTT(round-trip  time)  및/또는  RSSI(received  signal[0034]

strength indication) 측정들 및/또는 다른 잘 알려진 SLAP(Self-Locating Access Point) 기술들과 같은 잘 알

려진 기술들을 사용하여 달성될 수 있다.  총 n 개의 액세스 포인트들이 존재한다고 가정하라.  각각의 액세스

포인트는 다른 액세스 포인트들로부터 신호들을 수신하고, 로컬 기준 프레임에 관련하여 소스 액세스 포인트의

왕복 시간(RTT)을 계산할 수 있다.  로컬 기준 프레임은 AP 네트워크에 로컬인 프레임을 포함한다.  RTT 측정치

들의 세트가 수집되어, 미지의 AP 위치들을 추정하는데 사용되는 데이터를 형성한다.  예를 들면, AP들 중 하나

는 로컬 기준 프레임의 원점으로서 사용될 수 있고,  다른 AP들의 포지션들은 원점에 대해 결정될 수 있다.

RSSI(received signal strength indication) 측정치들은 또한 RTT 측정치들 대신에 또는 이에 부가하여 사용될

수 있다.  

일부 예들에서, 히트 맵들 또는 다른 RF 맵들은 다양한 모델들을 사용하여, 예를 들면, RSSI 사용하거나 및/또[0035]

는 RTT 기반 기술들을 사용하는 LOS(Line-of-Sight) 거리 관련 모델들을 사용하여 생성될 수 있다.  예를 들면,

AP 위치 정보는 RSSI/RTT 히트 맵들을 생성하는데 사용될 수 있다.  RSSI-기반 위치 기술들에서, AP들에 의해

서빙되는 영역은, 예를 들면, 일정한 그리드 간격을 갖는 2 차원 래스터(raster) 어레이로서 모델링될 수 있고,

여기서 그리드 래스터 포인트는 히트 맵(300) 상의 위치에 대응할 수 있다.  각각의 래스터 포인트는 AP 시그니

처들을 사용하여 AP들에 교차-참조된 RSSI 값들의 벡터로서 표현될 수 있다.  예측된 신호 데이터베이스는 RSSI

들의 완전한 래스터 어레이를 사용하여 생성될 수 있고, 예측된 신호 데이터베이스는 AP에 의해 측정된 수신된

신호 세기와 예측된 신호 데이터베이스 벡터들을 비교하기 위해 RSSI-기반 PE와 같은 포지션 엔진(PE)에 의해

사용될 수 있고, 최상은 매치는 가장 가능성이 있는 AP 위치의 좌표들(x, y)을 결정하는 것이다.  부분적인 RTT

정보는 또한 교정(calibration)의 정확성을 개선하기 위해 추정 절차에 통합될 수 있다.  

적어도 3 개의 액세스 포인트들이 이용 가능하면, 모든 액세스 포인트들의 상대적인 위치들이 추정될 수 있다.[0036]

따라서, 상대적인 액세스 포인트 위치들은, 빌딩 맵(100)에 대해 전체 AP 프레임워크의 미지의 변환 및 회전을

제외하고 계산될 수 있다.  부가적인 절대적인 위치 정보는 이러한 변환 및 회전의 추정을 허용한다.  하나 또

는 2 개의 액세스 포인트들의 부가적인 절대적인 위치 정보를 통해, 모든 액세스 포인트들에 대한 절대적인 위

치 및 배향 추정치들이 계산될 수 있고, 이러한 정보는 결합된 맵(500)을 생성하는데 사용될 수 있다.  

우리가 평면 내에 n 개의 액세스 포인트들의 세트를 갖고, 각각의 액세스 포인트가 미지의 위치 {xi, yi}(여기서[0037]

i=1,  2...n)을 갖는다고 가정하라.  각각의 액세스 포인트는 다른 액세스 포인트들로부터의 RTT를 계산한다.

액세스 포인트(j)로부터 액세스 포인트(i)에서 측정된 RTT는 rij로 표기된다.
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파라미터 벡터는 다음과 같이 정의될 수 있다.[0038]

수학식 1

[0039]

또한, RTT 측정치들은 추정 에러들을 포함하는 것으로 가정된다.[0040]

이러한 측정치들은 벡터 X로 수집된다.[0041]

수학식 2

[0042]

여기서, 는 무잡음 측정 벡터이고, E는 알려진 전력 분포 함수(pdf)를 갖는 랜덤 벡터이다.  측정치들 X가[0043]

주어지면, α가 추정될 수 있고, 다양한 AP들이 상대적인 위치들이 획득될 수 있다.  

앞서 설명된 바와 같이, α는 로컬 기준 좌표 프레임에서 AP들의 상대적인 액세스 포인트 포지션들을 나타낸다.[0044]

AP 위치들을 사용하여, LCI 특성들에 기초한 대응하는 히트 맵들이 생성될 수 있다.  히트 맵들은 LCI 그리드

내의 그리드 포인트들의 접속, 및/또는 복도들(130), 벽들(110), 문들(120), 출구들(140) 등과 같은 빌딩 피처

들의 존재 또는 부재에 관련된 정보에 기초할 수 있다.  LCI 특성들이 이용 불가한 경우들에서, 히트 맵들(30

0)은 RSSI 또는 RTT에 관련된 LOS 거리와 같이 매우 일반적인 모델들을 사용하여 생성될 수 있다.  

도 7은 빌딩을 통해 추적된 모바일 디바이스의 궤적(410)을 도시한 예시적인 궤적 맵(400)을 도시한다.  일부[0045]

실시예들에서, 궤적(410)에 관련된 동적 궤적 정보는 빌딩 맵(100)에 의해 설명된 실제 물리적인 빌딩에서 모바

일 디바이스 위치 정보를 수집함으로써 획득될 수 있다.  

일부 실시예들에서, AP0(210), AP1(220),...AP4(250)와 같은 AP들은, 사용자들이 빌딩을 통해 이동할 때 사용자[0046]

들의 위치들에 관련된 정보를 수집할 수 있다.  예를 들면, 사용자가 빌딩을 통해 걷고 있을 때, 사용자의 폰/

모바일  디바이스는  빌딩을  통한  사용자의  이동  동안에  여러  번  그리고  여러  포인트들에서  AP0(210),

AP1(220),...AP4(250) 중 하나 이상을 액세스하거나 액세스하려고 시도할 수 있다.  AP들과 상호 작용하는 각각

의 별개의 셀 폰 또는 모바일 디바이스에 대한 고유한 ID가 생성될 수 있고, 빌딩을 통한 모바일 디바이스의 위

치는 여러 번 추적될 수 있다.  예를 들면, RSSI 정보는 하나 이상의 AP들에 대해 모바일 디바이스의 위치를 결

정하는데 사용될 수 있다.  

일부 실시예들에서, 모바일 디바이스들이 GPS 정보와 같은 위치 정보, 또는 모바일 디바이스가 위치 추정을 획[0047]

득하도록 허용하는 관성 센서들로부터의 정보에 액세스할 수 있는 경우에, AP들은 위치 정보를 요청하거나 모바

일 디바이스들은 위치 정보를 AP로 전송하거나 위치 정보를 AP들로 전송하도록 지시받을 수 있다.  예를 들면,

직장 환경에서, 위치를 AP들에 보고하는 애플리케이션이 사용자의 모바일 디바이스에 설치될 수 있다.  일부 실

시예들에서, AP들에 보고된 위치 정보는 또한 정보가 GPS, 관성 센서들 등을 사용하여 획득되었는지와 같은 위

치 정보의 소스를 식별하는 필드를 포함할 수 있다.  

앞서 결정 및/또는 보고된 모바일 디바이스 위치들은 빌딩 내에서 이동하는 사람들의 궤적들을 계산하는데 사용[0048]

될 수 있다.  예를 들면, 일부 규정된 시간적인 윈도우 내에서 모바일 디바이스와 연관된 한 세트의 위치들은

궤적으로서 고려될 수 있다.  일부 실시예들에서, 성능을 개선하기 위해 몇몇의 모바일 디바이스들을 축적하는

다수의 궤적들이 수집될 수 있다.  다수의 궤적들은 시간에 걸쳐 동일한 모바일 디바이스로부터의 것이거나, 동

시에 또는 시간에 걸쳐 다수의 모바일 디바이스들로부터의 것일 수 있다.  일부 실시예들에서, 통계적으로 상당

한 수의 궤적들이 추정될 수 있고, 이러한 궤적들 중 하나 이상은 더 먼 거리를 커버하거나 및/또는 빌딩 내의

다수의 턴들(turns)을 포함하는 다양한 궤적들을 포함할 수 있다.
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일부 실시예들에서, 궤적들은 예시적인 AP0(210), AP1(220)...AP4(250)에 연결된 하나 이상의 컴퓨팅 디바이스[0049]

들에 의해 계산될 수 있다.  일부 실시예들에서, AP0(210), AP1(220)...AP4(250)는 하나 이상의 모바일 디바이

스들과 연관된 타임-스탬프 위치 정보를 하나 이상의 연결된 컴퓨팅 디바이스들로 전송할 수 있고, 컴퓨팅 디바

이스들은 위치 관련 정보 데이터를 데이터베이스에 저장하고, 위치 정보로부터 궤적 정보를 계산할 수 있다.

통계 기술들은 최소로 변동하는 유사한 궤적들을 상관시키는데 사용될 수 있고, 최소 제곱 추정과 같은 기술들

은 한 세트의 비-오버랩핑 또는 별개의 궤적들을 결정하는데 사용될 수 있다.  일부 실시예들에서, 각각의 별개

의 식별된 궤적은 고유한 궤적 식별자와 연관될 수 있다.  

도  8은  AP  맵(200)  상에  오버레이된  궤적(410)을  도시한다.   궤적(410)이  예시적인  AP들(AP0(210),[0050]

AP1(220)...AP4(250))에 의해 결정되었기 때문에, AP 맵(200) 및/또는 히트 맵(300) 상의 오버레이 궤적(410)

이 달성될 수 있다.  예를 들면, 일정 기간 동안에 AP들에 대해 모바일 디바이스의 위치들은 AP 맵(200) 및/또

는 히트 맵(300) 상에 플로팅 및/또는 오버레이될 수 있다.  도 8에 도시된 바와 같이, 궤적(410) 및 AP 맵

(200) 및/또는 히트 맵(300)은, AP 위치들 및 궤적(410)을 도시하는 합병된 맵(420)을 획득하도록 합병된다.

일부 실시예들에서, 파티클 필터 또는 임의의 다른 포지셔닝 엔진은 사용자 궤적(410)을 획득하고 궤적을 AP 맵

(200) 및/또는 히트 맵(300) 상에 오버레이하는데 사용될 수 있다.  

도 9는 빌딩 맵(100) 상에 중첩된 예시적인 궤적(410)을 도시한다.  일부 실시예들에서, 하나 이상의 궤적들[0051]

(410)의 계산 후에, 궤적들(410) 중 하나가 선택되어, AP 맵(200) 및/또는 히트 맵(300)이 빌딩 맵(100)과 어떻

게 합병될 수 있는지를 결정하는데 사용될 수 있다.  예를 들면, 하나 이상의 궤적들(410)은 빌딩 맵(100) 내의

경로들과 궤적(410)을 상관시키기 위해 빌딩 맵 정보를 사용함으로써 빌딩 맵(100) 상에 중첩될 수 있다.  

일 실시예에서, 평면도를 포함할 수 있는 빌딩 맵(100)은 이웃하는 그리드 포인트들의 쌍 사이에 접속 정보를[0052]

갖는 동일하게 이격된 그리드 포인트들로 구성된 LCI 그리드의 형태를 취할 수 있다.  개방 이웃들의 노드들이

접속되고, 반면에 물리적으로 분리된 노드들이 접속되지 않는다.  LCI 그리드 표현에서, 노드는 빌딩 맵(100)

상에 포인트를 마킹할 수 있고, 직접적으로 접속하는 이웃 노드들은 링크 또는 에지에 의해 접속될 수 있다.

LCI 그리드 표현에서, 제 1 노드 및 제 2 노드는, 사람이 제 1 노드 위치로부터 제 2 노드 위치(또는 그 역도

가능함)로 걸을 수 있다면, 제 3 노드를 방문하지 않고 직접적으로 접속된다.  

일부 실시예들에서, 하나 이상의 궤적들(410)이 선택되어, 빌딩 맵(100)에서 개연적 경로들 또는 빌딩 맵(100)[0053]

에서 LCI 그리드와 상관될 수 있다.  일부 실시예들에서, 빌딩 맵(100) 내의 하나 이상의 경로들과의 상관을 위

해 선택된 궤적(410)은 길 수 있거나 및/또는 몇몇의 턴들을 포함할 수 있는 복합 궤적일 수 있다.  복합 궤적

을 선택하는 것은 상관을 사용하여 획득된 개연적 경로들의 결과들에서 신뢰 레벨을 증가시킬 수 있다.  

도 10은 AP 위치들 둘 모두, AP 히트 맵들, 빌딩 맵(110)으로부터의 빌딩 정보 및 궤적(410)을 도시하는 합병된[0054]

맵(500)을 도시한다.  일부 실시예들에서, 합병된 맵(500)은 빌딩 맵(100) 상의 개연적 경로들과 하나 이상의

궤적들(410) 사이의 일련의 상관들을 사용하여 획득될 수 있다.  

일 실시예에서, 빌딩 맵(100) 내의 개연적 경로들은 가능성 히트 맵 알고리즘을 이전에 수집된 사용자/모바일[0055]

디바이스 위치 데이터에 적용함으로써 획득될 수 있다.  가능성 히트 맵 알고리즘은 이전에 수집된 사용자/모바

일 디바이스 위치 데이터에 기초하여 빌딩 맵(100) 내의 높은 가능성의 이동 영역들을 식별한다.  높은 가능성

의 이동 영역들은 아주 많이 걷는 복도들 및 번잡한 개방 공간들을 포함할 수 있다.  통상적으로, 높은 가능성

의 이동 영역들은 매우 더 많은 수의 모바일 디바이스 데이터 포인트들과 연관되는데, 왜냐하면 높은 가능성의

이동 영역들이 개별적인 사무실들과 같이 통행이 더 적은 영역들에 비해 더 많은 통행을 수용할 수 있다.  

일부 실시예들에서, 프로세서는 선택된 모바일 디바이스 궤적(410)과 높은 가능성의 가능한 경로들을 상관시킬[0056]

수 있고, 선택된 궤적(410)에 대해 가장 큰 상관을 갖는 높은 가능성의 경로는 궤적(410)에 대한 매치로서 선택

될 수 있다.  

다른 실시예들에서, 이미지 매칭 또는 맵 매칭 알고리즘들은 이동 영역 히트 맵 대신에 빌딩 맵(100) 내의 하나[0057]

이상의 경로들과 궤적(410)을 상관시키기 위해 사용될 수 있다.  예를 들면, 궤적(410)은 가능한 한 세트의 경

로들 상에 중첩될 수 있고, 경로들 중 하나는 궤적(410)에 대응하는 것으로 선택될 수 있다.  더 많이 불균일한

궤적(즉, 많은 턴들)은 더 적은 불확실성으로 빌딩 맵 상에 오버레이될 수 있다.  

일부 실시예들에서, 연관된 비용 함수는, LCI 정보를 사용하여 궤적(410)을 빌딩 맵(100) 내의 한 세트의 가능[0058]

한 경로들 중 하나에 맵핑하는 각각의 맵핑과 연관될 수 있다.  궤적(410)에 매칭되는 빌딩 맵(100) 내의 한 세

트의 가능한 경로들 내의 각각의 경로는, 한편으로는 AP  맵(200)과 히트 맵 사이 및 다른 한편으로는 AP 맵
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(200)과 빌딩 맵(100) 사이의 상대적인 배향 및 스케일에 관한 가설을 나타낸다.  매치가 발견되면, 빌딩 맵

(100) 및 AP 맵(200) 및/또는 히트 맵(300)의 합병은 가설과 연관된 스케일 및 배향을 사용함으로써 달성될 수

있다.  

일부 실시예들에서, 고비용은, 궤적(410)이 빌딩 맵(100) 내의 벽(110) 또는 다른 장애물과 접할 때의 맵핑과[0059]

연관될 수 있다.  일부 실시예들에서, 비용들은 경로의 길이, 경로가 취하는 턴들의 수 등과 연관될 수 있다.

일부 실시예들에서, 비용 함수를 사용하여 획득된 가장 낮은 비용 맵핑은 빌딩 맵(100)  내의 경로로의 궤적

(410)의 최적의 맵핑으로서 선택될 수 있다.  따라서, 빌딩 맵(100) 및 AP 맵(200) 및/또는 히트 맵 사이의 스

케일 및 상대적인 배향이 이제 결정될 수 있고, 빌딩 맵(100) 상의 AP들(AP0(210), AP1(220)...AP4(250))의 절

대적인 위치들이 또한 결정될 수 있다.  

일 실시예에서, AP들 중 하나는 선택된 가설과 연관된 스케일 및 상대적인 배향 정보에 기초하여 빌딩 맵(100)[0060]

상에 배치될 수 있고, 서로에 관련하여 AP들의 상대적인 위치들이 알려지기 때문에, 다른 AP들의 위치가 계산될

수 있다.  

일부 실시예들에서, 맵핑 함수는 빌딩 경로 내의 가장 긴 에지와 궤적(410) 내의 가장 긴 직선 에지를 정렬함으[0061]

로써 개시되고, 궤적(410)이 빌딩 맵(100) 상의 경로와 매칭하는지를 결정할 때, 궤적(410) 내의 가장 긴 에지

에 대한 세그먼트들을 빌딩 맵(100) 내의 경로에 대한 대응하는 세그먼트들에 부가함으로써 비용들 및 가설들을

평가할 수 있다.  

도 11은 빌딩 맵(100)과 AP 맵(200)을 결합하기 위한 예시적인 프로세스의 그림도(600)를 제공한다.  아이콘들[0062]

의 바로 좌측의 블록과 연관된 차트의 우측의 아이콘들은 연관된 블록 내의 프로세스를 그림으로 설명한다.  

도 6에 도시된 바와 같이, 프로세스는 입력들로서 예시적인 빌딩 맵(100) 및 AP 맵(200)과 같은 2 개의 분리된[0063]

디지털 맵들을 갖고 시작될 수 있다.  또한, 빌딩 맵(100)은 LCI 그리드로 변환될 수 있거나 및/또는 위치 접속

정보는 빌딩 맵(100)(도시되지 않음)으로부터 획득될 수 있다.  

일부 실시예들에서, AP들 사이의 상대적인 위치들은 RTT와 같이, 상술된 다양한 기술들을 사용하여 결정될 수[0064]

있다.  

블록(610)에서, 사용자들/모바일 디바이스들의 위치들에 관련된 데이터가 수집될 수 있고, 하나 이상의 궤적들[0065]

이 AP들의 위치들에 대해 결정될 수 있다.  

블록(620)에서, 궤적은 블록(610)에서 결정된 궤적들 중에서 선택될 수 있고, 빌딩 맵(100) 내의 경로로의 궤적[0066]

의 최상의 피트는 비용 함수를 사용하여 결정될 수 있다.  예를 들면, 빌딩 경로로의 궤적의 가장 낮은 비용의

맵핑은 최상의 피트로서 선택될 수 있다.  본 명세서에서 사용된 바와 같이, 용어 "최상의 피트"는 가장 낮은

비용의 궤적에 관련된다.  가장 낮은 비용 궤적은 빌딩 경로에 대한 최적의 매치를 제공한다.  

또한, 블록(620)에서, 가장 낮은 비용의 궤적은, AP 맵(200)을 스케일링 및 회전하는데 사용될 수 있는, 빌딩[0067]

맵(100)과 AP 맵(200) 사이의 상대적인 배향 및 스케일을 제공하는 가설과 연관된다.  

블록(630)에서, AP 맵(200) 및 빌딩 맵(100)은 스케일 및 상대적인 배향 정보를 사용하여 함께 결합 또는 매싱[0068]

될 수 있고, AP들은 빌딩 및 AP 위치 정보 둘 모두를 도시하는 결합된 맵 사에 로케이팅될 수 있다.  

도 12는 개시된 실시예들과 일치하는 방식으로 빌딩 맵(100)과 AP 맵(200)을 결합하기 위한 예시적인 방법(70[0069]

0)을 예시한 흐름도를 도시한다.  일부 실시예들에서, 방법(700)은 AP 또는 지능형 AP들을 포함하는 한 세트의

네트워킹 AP들, 및/또는 모바일 디바이스들에 연결될 수 있는 하나 이상의 컴퓨팅 디바이스들에 의해 수행될 수

있다.  일부 실시예들에서, 방법(700)은, 다양한 계산들을 수행하거나 및/또는 다른 애플리케이션 프로그램 코

드를 실행할 수도 있는 지능형 AP들에 의해 수행될 수 있다.  일반적으로, 방법(700)은 AP들, 지능형 AP들, 모

바일 디바이스들 및 컴퓨팅 디바이스들의 일부 조합에 의해 수행될 수 있다.  

단계(710)에서, 평면도를 포함할 수 있는 빌딩 맵(100)과 같은 빌딩 맵을 포함하는 디지털 파일이 수신 또는 액[0070]

세스될 수 있다.  

다음에, 단계(720)에서, AP 맵(200)과 같은 AP 맵을 포함하는 디지털 파일이 수신 또는 액세스될 수 있다.  AP[0071]

맵(200)은 복수의 AP들에 대한 식별자들을 포함할 수 있다.  

단계(730)에서, AP 맵에 대해 모바일 디바이스의 제 1 궤적이 수신될 수 있다.  일부 실시예들에서, 모바일 디[0072]

바이스들의 위치들이 추적될 수 있고,  모바일 디바이스의 제 1  궤적을 결정하기 위해 그 정보가 사용될 수
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있다.  일부 실시예들에서, 제 1 궤적은, 예를 들면, 방법(700)을 수행하는 컴퓨팅 디바이스에 의해 전송 또는

액세스될 수 있다.  

다음에, 단계(740)에서, 복수의 가설들이 설정될 수 있고, 여기서 각각의 가설은 AP 맵과 빌딩 맵 사이의 고유[0073]

한 변환을 정의한다.  예를 들면, 일 실시예에서, 가설은 예시적인 빌딩 맵(100)과 AP 맵(200) 사이의 스케일

및 상대적인 배향들을 직접적으로 지정할 수 있다.  다른 실시예에서, 가설은, 예를 들면, 예시적인 AP 맵(200)

상의 궤적(또는 한 세트의 포인트들)과 예시적인 빌딩 맵(100) 상의 경로(또는 한 세트의 포인트들)를 연관시킴

으로써 스케일 및 상대적인 배향을 암시적으로 지정할 수 있다.  

일부 실시예들에서, 단계(750)에서, 제 1 궤적에 대한 복수의 비용들이 계산될 수 있고, 여기서 제 1 궤적의 각[0074]

각의 비용은 복수의 가설들 내의 별개의 가설에 대응한다.  예를 들면, 프로세서는 복수의 비용들을 계산할 수

있고, 여기서 복수의 비용들의 각각의 비용은 복수의 가설들 중 하나인 대응하는 가설에 기초하는 빌딩 맵을 통

한 제 1 궤적의 비용을 포함한다.

단계(760)에서, 제 1 궤적이 다른 가설들에 대해 가장 낮은 비용을 갖는다는 가설이 선택될 수 있다.  일부 실[0075]

시예들에서, 몇몇의 가설들이 동일한 비용을 갖는 경우에, 가설들 중 임의의 하나의 가설이 선택될 수 있다.

각각의  가설이  예시적인  빌딩  맵(100)  및  AP  맵(200)의  스케일  및  상대적인  배향을  암시적으로  지정하기

때문에, 선택된 가설과 연관된 스케일 및 상대적인 배향은 AP 맵(200)을 회전 및 스케일링하고, AP 맵(200) 내

의 AP들을 빌딩 맵(100) 상에 배치하는데 사용될 수 있어서, 이로써 평면도 및 평면도 상의 AP 위치들 둘 모두

를 도시하는 결합된 맵을 산출한다.  

본 명세서에서 설명되는 방법들은 애플리케이션에 따라 다양한 수단으로 구현될 수 있다.  예를 들어, 이 방법[0076]

들은 하드웨어, 펌웨어, 소프트웨어 또는 이들의 임의의 조합으로 구현될 수 있다.  하드웨어 구현의 경우, 프

로세싱 유닛들은 하나 이상의 주문형 집적 회로들(ASIC들), 디지털 신호 프로세서들(DSP들), 디지털 신호 프로

세싱 디바이스들(DSPD들), 프로그래머블 로직 디바이스들(PLD들), 필드 프로그래머블 게이트 어레이들(FPGA들),

프로세서들, 제어기들, 마이크로-제어기들, 마이크로프로세서들, 전자 디바이스들, 본 명세서에서 설명된 기능

들을 수행하도록 설계되는 다른 전자 유닛들 또는 이들의 조합 내에서 구현될 수 있다.

펌웨어  및/또는  소프트웨어  구현의  경우,  방법들은,  본  명세서에서  설명된  기능들을  수행하는  모듈들(예를[0077]

들어, 절차들, 함수들 등)로 구현될 수 있다.  명령들을 유형적으로(tangibly) 구현하는 임의의 머신-판독가능

매체가, 본 명세서에서 설명된 방법들의 구현시에 이용될 수 있다.  예를 들어, 소프트웨어 코드들은 메모리에

저장되고 프로세서 유닛에 의해 실행될 수 있다.  메모리는 프로세서 유닛 내에서 또는 프로세서 유닛 외부에서

구현될 수 있다.  본 명세서에서 사용되는 바와 같이, 용어 "메모리"는 임의의 타입의 장기, 단기, 휘발성, 비

휘발성 또는 다른 메모리를 지칭하고, 메모리의 임의의 특정한 타입 또는 메모리들의 수, 또는 메모리가 저장되

는 매체들의 타입에 제한되지 않는다.

펌웨어 및/또는 소프트웨어로 구현되면, 기능들은 컴퓨터 판독가능 매체 상에 하나 이상의 명령들 또는 코드로[0078]

서 저장될 수 있다.  예시들은, 데이터 구조로 인코딩된 컴퓨터 판독가능 매체들 및 컴퓨터 프로그램으로 인코

딩된 컴퓨터 판독가능 매체들을 포함한다.  컴퓨터 판독가능 매체들은 물리적 컴퓨터 저장 매체들을 포함한다.

저장 매체는, 컴퓨터에 의해 액세스될 수 있는 임의의 이용가능한 매체일 수 있다.  제한이 아닌 예시로서, 이

러한 컴퓨터 판독가능 매체들은 RAM, ROM, EEPROM, CD-ROM 또는 다른 광학 디스크 저장소, 자기 디스크 저장 또

는 다른 자기 저장 디바이스들, 또는 명령들 또는 데이터 구조들의 형태로 원하는 프로그램 코드를 저장하는데

사용될 수 있고, 컴퓨터에 의해 액세스될 수 있는 임의의 다른 매체를 포함할 수 있고; 여기서 사용되는 디스크

(disk)  및 디스크(disc)는 컴팩트 디스크(disc)(CD), 레이저 디스크(disc),  광 디스크(disc),  디지털 다기능

디스크(disc)(DVD), 플로피 디스크(disk), 및 블루-레이 디스크(disc)를 포함하며, 여기서 디스크(disk)들은 데

이터를 일반적으로 자기적으로 재생하지만, 디스크(disc)들은 레이저들을 이용하여 광학적으로 데이터를 재생한

다.  상기한 것들의 조합들 또한 컴퓨터 판독가능 매체들의 범위 내에 포함되어야 한다.

컴퓨터 판독가능 매체 상의 저장에 부가하여, 명령들 및/또는 데이터는, 통신 장치에 포함된 송신 매체들 상에[0079]

서의 신호들로서 제공될 수 있다.  예를 들어, 통신 장치는, 명령들 및 데이터를 나타내는 신호들을 갖는 트랜

시버를 포함할 수 있다.  명령들 및 데이터는, 하나 이상의 프로세서들로 하여금, 청구항들에서 서술된 기능들

을 구현하게 하도록 구성된다.  즉, 통신 장치는, 개시된 기능들을 수행하기 위한 정보를 나타내는 신호들을 갖

는 송신 매체들을 포함한다.  제 1 시간에, 통신 장치에 포함된 송신 매체들은 개시된 기능들을 수행하기 위한

정보의 제 1 부분을 포함할 수 있고, 반면에, 제 2 시간에, 통신 장치에 포함된 송신 매체들은 개시된 기능들을

수행하기 위한 정보의 제 2 부분을 포함할 수 있다.

공개특허 10-2015-0001779

- 16 -



개시된 양상들의 이전의 설명은, 이 분야의 임의의 당업자가 본 발명을 실시 또는 이용하는 것을 가능하게 하도[0080]

록 제공된다.  이 양상들에 대한 다양한 변형들은 이 분야의 당업자들에게 쉽게 자명할 것이고, 본 명세서에서

정의된 일반적 원리들은 본 발명의 사상 또는 범위를 벗어남이 없이 다른 양상들에 적용될 수 있다.

도면

도면1

도면2
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