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(54) 발명의 명칭 ＧＮＳＳ(GLOBAL NAVIGATION SATELLITE SYSTEM) 실내 신호들의 사용을 가능하게 하는 방법 및
장치

(57) 요 약

GNSS(global navigation satellite system) 실내 신호들의 사용을 가능하게 하기 위한 장치들 및 방법들이 개시

된다.  방법은, 실내 트랜시버 신호들에 기초하여 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션을 결정하는 단계를 포함

할 수 있다.  방법은 또한, 결정된 제 1 실내 포지션에 적어도 부분적으로 기초하여, GNSS(global navigation

satellite system) 포지셔닝 신호들이 이용가능함을 결정하는 단계를 포함할 수 있다.  방법은 또한, GNSS 포지

셔닝 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여, 상기 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하는 단계를 포함

할 수 있다.
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법으로서,  

실내 트랜시버 신호들에 기초하여 상기 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션을 결정하는 단계;

결정된 제 1 실내 포지션에 적어도 부분적으로 기초하여, GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝

신호들이 가시적임을 결정하는 단계; 및

GNSS 포지셔닝 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여, 상기 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하는 단

계

를 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 2 

제 1 항에 있어서,

상기 제 1 실내 포지션 및 상기 제 2 실내 포지션은 물리적 구조물 내부의 상기 모바일 디바이스의 포지션들이

며, 상기 실내 트랜시버 신호들 및 상기 GNSS 포지셔닝 신호들은 상기 물리적 구조물내에서 상기 모바일 디바이

스에 의해 수신되는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 3 

제 1 항에 있어서,

상기 모바일 디바이스의 업데이트된 실내 포지션을 결정하는 단계를 더 포함하며, 상기 업데이트된 실내 포지션

은, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들로부터 결정된 상기 제 2 실내 포지션 및 상기 실내 트랜시버 신호들로부터 결정

된 상기 제 1 실내 포지션에 기초하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 4 

제 3 항에 있어서,

상기 업데이트된 실내 포지션은 상기 제 2 실내 포지션 및 상기 제 1 실내 포지션의 가중된 평균이며, 상기 제

2 실내 포지션 및 상기 제 1 실내 포지션의 가중은 수신된 GNSS 포지셔닝 신호들의 세기에 기초하는, 모바일 디

바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 5 

제 1 항에 있어서,

 상기 모바일 디바이스의 업데이트된 실내 포지션을 결정하는 단계를 더 포함하며, 상기 업데이트된 실내 포지

션은 GNSS 포지셔닝 신호 및 실내 트랜시버 신호들 둘 다를 이용하여 계산되는, 모바일 디바이스에 의한 실내

포지션 결정을 위한 방법.

청구항 6 

제 5 항에 있어서,

상기 업데이트된 실내 포지션은, 상기 모바일 디바이스의 상기 업데이트된 실내 포지션의 결정시 상기 GNSS 포

지셔닝 신호들의 포함이 상기 GNSS 포지셔닝 신호들 및 상기 실내 트랜시버 신호들의 조합의 DOP(dilution of

precision)를 개선할 경우, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들 및 상기 실내 트랜시버 신호들 둘 다에 의해 결정되는,

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 7 
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제 1 항에 있어서,

GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하는 단계는,

상기 모바일 디바이스에 의해 GNSS  신호 가시성 데이터를 요청하는 단계 ―상기 GNSS  신호 가시성 데이터는

GNSS 신호들이 가시적일 수 있는 물리적 구조물 내의 하나 또는 그 초과의 실내 포지션들을 표시하는 데이터를

포함함―; 

상기 모바일 디바이스에서 요청된 GNSS 신호 가시성 데이터를 수신하는 단계;

상기 모바일 디바이스의 상기 제 1 실내 포지션이 상기 물리적 구조물내의 상기 하나 또는 그 초과의 실내 포지

션들 중 적어도 하나에 근접함을 결정함으로써, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하는 단계; 

상기 GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하는 것에 응답하여 상기 모바일 디바이스의 GNSS 수신기를 활성

화시키는 단계; 및

상기 GNSS 수신기로 GNSS 포시셔닝 신호들을 수신하는 단계

를 더 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 8 

제 7 항에 있어서,

상기 GNSS 신호 가시성 데이터는 물리적 구조물의 내부에 대한 맵의 적어도 일부를 포함하며, 상기 맵에는 사전

-컴퓨팅된 폴리고날 구역이 포함되며(embedded), 상기 사전-컴퓨팅된 폴리고날 구역들의 내부 영역은 GNSS 신호

들이  가시적인  물리적  구조물내의  로케이션을  표시하는,  모바일  디바이스에  의한  실내  포지션  결정을  위한

방법.

청구항 9 

제 7 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터는 물리적 구조물의 내부에 대한 맵의 적어도 일부에 대응하는 하나 또는 그 초과의 그

리드 포인트들을 포함하며, 각각의 그리드 포인트는 GNSS 신호들이 상기 물리적 구조물내의 그리드 포인트에서

가시적인지를 표시하는 데이터를 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 10 

제 7 항에 있어서,

GNSS 포지셔닝 신호들의 수신 결과들을 보조 데이터 서버로 송신하는 단계를 더 포함하며, 상기 보조 데이터 서

버는 상기 모바일 디바이스의 실제 GNSS 신호 수신 결과들에 기초하여 상기 GNSS 신호 가시성 데이터를 변경하

는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 11 

제 1 항에 있어서,

상기 제 1 실내 포지션은 하나 또는 그 초과의 무선 액세스 포인트들, 펨토셀들, 및 블루투스 트랜시버들을 포

함하는 하나 또는 그 초과의 실내 트랜시버들로부터 수신되는 신호들에 기초하여 결정되는, 모바일 디바이스에

의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 12 

제 1 항에 있어서,

상기 제 1 실내 포지션을 결정하는 단계는, 

결정된 제 1 포지션과 연관된 불확실성을 결정하는 단계; 및, 

결정된 불확실성이 상기 실내 트랜시버 신호들로부터 정확한 실내 포지션이 추정되었음을 표시할 때, GNSS 포지

셔닝 신호들의 사용없이 상기 제 1 실내 포지션을 상기 모바일 디바이스의 실내 포지션으로서 사용하는 단계
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를 더 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법.

청구항 13 

실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스로서,

포지션 추정 엔진 및 검출기를 저장하는 메모리; 

GNSS(global navigation satellite system) 수신기; 및

상기 메모리 및 상기 GNSS 수신기에 커플링된 프로세서

를 포함하며, 

상기 프로세서는,

  실내 트랜시버 신호들에 기초하여 상기 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션을 결정하고,

결정된 제 1 실내 포지션에 적어도 부분적으로 기초하여, GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝

신호들이 가시적임을 결정하고, 그리고

  GNSS 포지셔닝 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여, 상기 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하도

록,

  상기 포지션 추정 엔진 및 상기 검출기를 실행시키도록 구성되는, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모

바일 디바이스.  

청구항 14 

제 13 항에 있어서,

상기 제 1 실내 포지션 및 상기 제 2 실내 포지션은 물리적 구조물 내부의 상기 모바일 디바이스의 포지션들이

며, 상기 실내 트랜시버 신호들 및 상기 GNSS 포지셔닝 신호들은 상기 물리적 구조물내에서 상기 모바일 디바이

스에 의해 수신되는, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스.  

청구항 15 

제 13 항에 있어서,

상기 프로세서는 추가로, 상기 모바일 디바이스의 업데이트된 실내 포지션을 결정하도록 구성되며,

상기 업데이트된 실내 포지션은 상기 GNSS 포지셔닝 신호들로부터 결정된 상기 제 2 실내 포지션 및 상기 실내

트랜시버 신호들로부터 결정된 상기 제 1 실내 포지션에 기초하는, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모

바일 디바이스.  

청구항 16 

제 15 항에 있어서,

상기 업데이트된 실내 포지션은 상기 제 2 실내 포지션 및 상기 제 1 실내 포지션의 가중된 평균이며, 상기 제

2 실내 포지션 및 상기 제 1 실내 포지션의 가중은 수신된 GNSS 포지셔닝 신호들의 세기에 기초하는, 실내 포지

션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스.  

청구항 17 

제 13 항에 있어서,

상기 프로세서는 추가로, 상기 모바일 디바이스의 업데이트된 실내 포지션을 결정하도록 구성되며, 상기 업데이

트된 실내 포지션은 GNSS 포지셔닝 신호 및 실내 트랜시버 신호들 둘 다를 이용하여 계산되는, 실내 포지션 결

정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스.

청구항 18 

제 17 항에 있어서,
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상기 업데이트된 실내 포지션은, 상기 모바일 디바이스의 상기 업데이트된 실내 포지션의 결정시 상기 GNSS 포

지셔닝 신호들의 포함이 상기 GNSS 포지셔닝 신호들 및 상기 실내 트랜시버 신호들의 조합의 DOP(dilution of

precision)를 개선시킬 때, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들 및 상기 실내 트랜시버 신호들 둘 다에 의해 결정되는,

실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스.  

청구항 19 

제 13 항에 있어서,

상기 프로세서는,

  상기 모바일 디바이스에 의해 GNSS  신호 가시성 데이터를 요청하는 것 ―상기 GNSS  신호 가시성 데이터는

GNSS 신호들이 가시적일 수 있는 물리적 구조물 내의 하나 또는 그 초과의 실내 포지션들을 표시하는 데이터를

포함함―;

 상기 모바일 디바이스에서, 요청된 GNSS 신호 가시성 데이터를 수신하는 것;

 상기 모바일 디바이스의 상기 제 1 실내 포지션이 적어도 상기 물리적 구조물내의 상기 하나 또는 그 초과의

실내 포지션들과 근접함을 결정함으로써, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하는 것;

 상기 GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하는 것에 응답하여, 상기 모바일 디바이스의 GNSS 수신기를 활

성화시키는 것; 그리고

 상기 GNSS 수신기로 GNSS 포시셔닝 신호들을 수신하는 것

에 의해, GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하도록 구성되는, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모

바일 디바이스.  

청구항 20 

제 19 항에 있어서,

상기 GNSS 신호 가시성 데이터는 물리적 구조물의 내부에 대한 맵의 적어도 일부를 포함하며, 상기 맵에는 사전

-컴퓨팅된 폴리고날 구역이 포함되며, 상기 사전-컴퓨팅된 폴리고날 구역들의 내부 영역은 GNSS 신호들이 가시

적인 물리적 구조물내의 로케이션을 표시하는, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스.  

청구항 21 

제 19 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터는 물리적 구조물의 내부에 대한 맵의 적어도 일부에 대응하는 하나 또는 그 초과의 그

리드 포인트들을 포함하며, 각각의 그리드 포인트는 GNSS 신호들이 상기 물리적 구조물내의 그리드 포인트에서

가시적인지를 표시하는 데이터를 포함하는, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스.  

청구항 22 

제 19 항에 있어서,

상기 프로세서는 추가로, GNSS 포지셔닝 신호들의 수신 결과들을 보조 데이터 서버로 송신하도록 구성되며, 상

기 보조 데이터 서버는 상기 모바일 디바이스의 실제 GNSS 신호 수신 결과들에 기초하여 상기 GNSS 신호 가시성

데이터를 변경하는, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스.  

청구항 23 

제 13 항에 있어서,

상기 제 1 실내 포지션은 하나 또는 그 초과의 무선 액세스 포인트들, 펨토셀들, 및 블루투스 트랜시버들을 포

함하는 하나 또는 그 초과의 실내 트랜시버들로부터 수신되는 신호들에 기초하여 결정되는, 실내 포지션 결정을

가능하게 하기 위한 모바일 디바이스.  

청구항 24 
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제 13 항에 있어서,

상기 프로세서는,

결정된 제 1 포지션과 연관된 불확실성을 결정하는 것; 및, 

결정된 불확실성이 상기 실내 트랜시버 신호들로부터 정확한 실내 포지션이 추정되었음을 표시할 때, GNSS 포지

셔닝 신호들의 사용없이 상기 제 1 실내 포지션을 상기 모바일 디바이스의 실내 포지션으로서 사용하는 것

에 의해, 상기 제 1 실내 포지션을 결정하도록 구성되는, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바

이스.

청구항 25 

컴퓨터 판독가능한 저장 매체로서,

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위해, 프로세서에 의해 수행될 때, 상기 프로세서로 하여금,

실내 트랜시버 신호들에 기초하여 상기 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션을 결정하게 하고;

결정된 제 1 실내 포지션에 적어도 부분적으로 기초하여, GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝

신호들이 가시적임을 결정하게 하고; 그리고

GNSS 포지셔닝 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여, 상기 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하게 하

는

코드를 포함하는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 26 

제 25 항에 있어서,

상기 제 1 실내 포지션 및 상기 제 2 실내 포지션은 물리적 구조물 내부의 상기 모바일 디바이스의 포지션들이

며, 상기 실내 트랜시버 신호들 및 상기 GNSS 포지셔닝 신호들은 상기 물리적 구조물내에서 상기 모바일 디바이

스에 의해 수신되는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 27 

제 25 항에 있어서,

상기 프로세서로 하여금, 모바일 디바이스의 업데이트된 실내 포지션을 결정하게 하는 코드를 더 포함하고, 상

기 업데이트된 실내 포지션은, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들로부터 결정된 상기 제 2 실내 포지션 및 상기 실내

트랜시버 신호들로부터 결정된 상기 제 1 실내 포지션에 기초하는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 28 

제 25 항에 있어서,

상기 프로세서로 하여금, GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하게

하는 코드는, 상기 프로세서로 하여금, 

  상기 모바일 디바이스에 의해 GNSS 신호 가시성 데이터를 요청하게 하고 ―상기 GNSS 신호 가시성 데이터는

GNSS 신호들이 가시적일 수 있는 물리적 구조물 내의 하나 또는 그 초과의 실내 포지션들을 표시하는 데이터를

포함함―; 

상기 모바일 디바이스에서 요청된 GNSS 신호 가시성 데이터를 수신하게 하고;

상기 모바일 디바이스의 상기 제 1 실내 포지션이 상기 물리적 구조물내의 상기 하나 또는 그 초과의 실내 포지

션들 중 적어도 하나에 근접함을 결정함으로써, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하게 하고; 

상기 GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하는 것에 응답하여 상기 모바일 디바이스의 GNSS 수신기를 활성

화시키게 하고; 그리고

상기 GNSS 수신기로 GNSS 포시셔닝 신호들을 수신하게 하는
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 코드를 더 포함하는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 29 

제 28 항에 있어서,

상기 프로세서로 하여금, GNSS 포지셔닝 신호들의 수신 결과들을 보조 데이터 서버로 송신하게 하는 코드를 더

포함하며, 상기 보조 데이터 서버는 상기 모바일 디바이스의 실제 GNSS 신호 수신 결과들에 기초하여 상기 GNSS

신호 가시성 데이터를 변경하는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 30 

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 시스템으로서, 

실내 트랜시버 신호들에 기초하여 상기 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션을 결정하기 위한 수단;

결정된 제 1 실내 포지션에 적어도 부분적으로 기초하여, GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝

신호들이 가시적임을 결정하기 위한 수단; 및

GNSS 포지셔닝 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여, 상기 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하기 위

한 수단

을 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 시스템.

청구항 31 

제 30 항에 있어서,

상기 제 1 실내 포지션 및 상기 제 2 실내 포지션은 물리적 구조물 내부의 상기 모바일 디바이스의 포지션들이

며, 상기 실내 트랜시버 신호들 및 상기 GNSS 포지셔닝 신호들은 상기 물리적 구조물내에서 상기 모바일 디바이

스에 의해 수신되는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 시스템.

청구항 32 

제 30 항에 있어서,

상기 모바일 디바이스의 업데이트된 실내 포지션을 결정하기 위한 수단을 더 포함하며, 상기 업데이트된 실내

포지션은, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들로부터 결정된 상기 제 2 실내 포지션 및 상기 실내 트랜시버 신호들로부

터 결정된 상기 제 1 실내 포지션에 기초하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 시스템.

청구항 33 

제 30 항에 있어서,

GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하기 위한 수단은,

상기 모바일 디바이스에 의해 GNSS 신호 가시성 데이터를 요청하기 위한 수단 ―상기 GNSS 신호 가시성 데이터

는 GNSS 신호들이 가시적일 수 있는 물리적 구조물내의 하나 또는 그 초과의 실내 포지션들을 표시하는 데이터

를 포함함―; 

상기 모바일 디바이스에서 요청된 GNSS 신호 가시성 데이터를 수신하기 위한 수단;

상기 모바일 디바이스의 상기 제 1 실내 포지션이 상기 물리적 구조물내의 상기 하나 또는 그 초과의 실내 포지

션들 중 적어도 하나에 근접함을 결정함으로써, 상기 GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하기 위한 수단; 

상기 GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하는 것에 응답하여 상기 모바일 디바이스의 GNSS 수신기를 활성

화시키기 위한 수단; 및

상기 GNSS 수신기로 GNSS 포시셔닝 신호들을 수신하기 위한 수단

을 더 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 시스템.

청구항 34 
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제 33 항에 있어서,

GNSS 포지셔닝 신호들의 수신 결과들을 보조 데이터 서버로 송신하기 위한 수단을 더 포함하며, 상기 보조 데이

터 서버는 상기 모바일 디바이스의 실제 GNSS 신호 수신 결과들에 기초하여 상기 GNSS 신호 가시성 데이터를 변

경하는,

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 시스템.

청구항 35 

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 방법으로서,

물리적 구조물의 맵을 수신하는 단계 ―상기 맵은 적어도 상기 물리적 구조물의 실세계 레이아웃을 나타내는 데

이터를 포함함―;  

GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 상기 물리적 구조물내의 대응하는 실세계 포지

션에서 모바일 디바이스에 가시적인, 상기 맵에 관한 적어도 하나의 포지션을 포함하는 GNSS 신호 가시성 데이

터를 결정하기 위해 상기 맵을 분석하는 단계; 및

상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 응답하여 상기 모바일 디바이스에 상기 GNSS 신호 가시성 데이터를 제공

하는 단계

를 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 방법.

청구항 36 

제 35 항에 있어서,

상기 요청은, 상기 모바일 디바이스가 상기 물리적 구조물 내부에 있고 상기 적어도 하나의 포지션에 대응하는

상기 물리적 구조물내의 실세계 포지션에 근접함을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능

하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 방법.

청구항 37 

제 36 항에 있어서,

상기 모바일 디바이스로부터, 상기 적어도 하나의 포지션에 관한 GNSS 신호 포착 결과들을 수신하는 단계 ―상

기 GNSS 신호 포착 결과들은 적어도, 상기 적어도 하나의 포지션에서 상기 모바일 디바이스가 GNSS 포지셔닝 신

호를 수신하는 것에 대해 성공인지 또는 실패인지를 표시함―; 및

상기 GNSS 신호 포착 결과들에 기초하여 적어도 하나의 포지션에 대한 GNSS 포지셔닝 가시성 데이터를 변경하는

단계 

를 더 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 방법.

청구항 38 

제 35 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위해 상기 맵을 분석하는 단계는, 상기 적어도 하나의 포지션으로부터 프

로젝팅되는 하나  또는  그  초과의  추적  광선들이  상기  물리적 구조물을 투과(penetrate)할  것인지  결정하기

위해, 상기 적어도 하나의 포지션에서 상기 맵에 대한 하늘 투과 분석(sky penetration analysis)을 수행하는

단계를 더 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 방

법.

청구항 39 

제 37 항에 있어서,

복수의 추적 광선들은 상기 적어도 하나의 포지션으로부터 랜덤한 방향들로 프로젝팅되며, 

전체(a total number of) 추적 광선들에 비교하여 상기 물리적 구조물을 투과하는 추적 광선들의 수는 상기 적

어도 하나의 포지션에서 GNSS 신호 이용가능성의 레벨을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을
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가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 방법.

청구항 40 

제 37 항에 있어서,

상기 맵에 관한 복수의 포지션들은 하나 또는 그 초과의 폴리고날 구역들(polygonal areas)을 결정하기 위해 분

석되며, 폴리고날 구역의 내부 영역은 GNSS 신호들이 가시적인 상기 물리적 구조물내의 영역을 표시하는, 모바

일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 방법.

청구항 41 

제 35 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위한 상기 맵의 분석은 상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 대한 수신

이전에 수행되는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 방법.

청구항 42 

제 35 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위한 상기 맵의 분석은 상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 대한 수신에

응답하여 수행되며, 상기 요청은, 상기 모바일 디바이스가 상기 물리적 구조물내에 있고 상기 적어도 하나의 포

지션에 근접함을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에

대한 방법.

청구항 43 

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템으로서,

디렉토리 보조 엔진, 구조물 맵 분석 엔진, 및 물리적 구조물의 맵을 저장하는 메모리; 및

상기 메모리와 커플링되는 프로세서

를 포함하며, 상기 프로세서는,

물리적 구조물의 맵을 수신하고 ―상기 맵은 적어도 상기 물리적 구조물의 실세계 레이아웃을 나타내는 데이터

를 포함함―;  

GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 상기 물리적 구조물내의 대응하는 실세계 포지

션에서 모바일 디바이스에 가시적인, 상기 맵에 관한 적어도 하나의 포지션을 포함하는 GNSS 신호 가시성 데이

터를 결정하기 위해 상기 맵을 분석하고; 그리고

상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 응답하여 상기 모바일 디바이스에 상기 GNSS 신호 가시성 데이터를 제공

하도록

상기 디렉토리 보조 엔진 및 상기 구조물 맵 분석 엔진을 실행시키도록 구성되는, 모바일 디바이스에 의한 실내

포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템.

청구항 44 

제 43 항에 있어서, 

상기 요청은, 상기 모바일 디바이스가 상기 물리적 구조물 내부에 있고 상기 적어도 하나의 포지션에 대응하는

상기 물리적 구조물내의 실세계 포지션에 근접함을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능

하게 하는 서버 컴퓨터 시스템.

청구항 45 

제 44 항에 있어서, 

상기 메모리는 추가로 클라우드 소싱 분석 엔진을 저장하며,
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상기 프로세서는 추가로,

상기 모바일 디바이스로부터,  상기 적어도 하나의 포지션에 관한 GNSS  신호 포착 결과들을 수신하고 ―상기

GNSS 신호 포착 결과들은 적어도, 상기 적어도 하나의 포지션에서 상기 모바일 디바이스가 GNSS 포지셔닝 신호

를 수신하는 것에 대해 성공인지 또는 실패인지를 표시함―; 그리고

상기 GNSS 신호 포착 결과들에 기초하여 적어도 하나의 포지션에 대한 GNSS 포지셔닝 가시성 데이터를 변경하도

록

상기 클라우드 소싱 분석 엔진을 실행시키도록 구성되는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게

하는 서버 컴퓨터 시스템.

청구항 46 

제 43 항에 있어서, 

상기 프로세서는 추가로,

상기 적어도 하나의 포지션으로부터 프로젝팅되는 하나 또는 그 초과의 추적 광선들이 상기 물리적 구조물을 투

과할 것인지 결정하기 위해, 상기 적어도 하나의 포지션에서 상기 맵에 대한 하늘 투과 분석을 수행함으로써

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위해 상기 맵을 분석하도록 구성되는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지

션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템.

청구항 47 

제 43 항에 있어서, 

복수의 추적 광선들은 상기 적어도 하나의 포지션으로부터 랜덤한 방향들로 프로젝팅되며, 전체 추적 광선들에

비교하여 상기 물리적 구조물을 투과하는 추적 광선들의 수는 상기 적어도 하나의 포지션에서 GNSS 신호 이용가

능성의 레벨을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템.

청구항 48 

제 43 항에 있어서, 

상기 맵에 관한 복수의 포지션들은 하나 또는 그 초과의 폴리고날 구역들을 결정하기 위해 분석되며, 폴리고날

구역의 내부 영역은 GNSS 신호들이 가시적인 상기 물리적 구조물내의 영역을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한

실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템.

청구항 49 

제 43 항에 있어서, 

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위한 상기 맵의 분석은 상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 대한 수신

이전에 수행되는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템.

청구항 50 

제 43 항에 있어서, 

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위한 상기 맵의 분석은 상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 대한 수신에

응답하여 수행되며, 상기 요청은, 상기 모바일 디바이스가 상기 물리적 구조물내에 있고 상기 적어도 하나의 포

지션에 근접함을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템.

청구항 51 

컴퓨터 판독가능한 저장 매체로서,

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 위해, 프로세서에 의해 수행될 때, 상기 프로세서로 하여

금,  

물리적 구조물의 맵을 수신하게 하고 ―상기 맵은 적어도 상기 물리적 구조물의 실세계 레이아웃을 나타내는 데
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이터를 포함함―;  

GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 상기 물리적 구조물내의 대응하는 실세계 포지

션에서 모바일 디바이스에 가시적인, 상기 맵에 관한 적어도 하나의 포지션을 포함하는 GNSS 신호 가시성 데이

터를 결정하기 위해 상기 맵을 분석하게 하고; 그리고

상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 응답하여 상기 모바일 디바이스에 상기 GNSS 신호 가시성 데이터를 제공

하게 하는

 코드를 포함하는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 52 

제 51 항에 있어서, 

상기 요청은, 상기 모바일 디바이스가 상기 물리적 구조물 내부에 있고 상기 적어도 하나의 포지션에 대응하는

상기 물리적 구조물내의 실세계 포지션에 근접함을 표시하는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 53 

제 51 항에 있어서, 

상기 프로세서에 의해 실행될 때, 상기 프로세서로 하여금,

상기 모바일 디바이스로부터, 상기 적어도 하나의 포지션에 관한 GNSS 신호 포착 결과들을 수신하게 하고 ―상

기 GNSS 신호 포착 결과들은 적어도, 상기 적어도 하나의 포지션에서 상기 모바일 디바이스가 GNSS 포지셔닝 신

호를 수신하는 것에 대해 성공인지 또는 실패인지를 표시함―; 그리고

상기 GNSS 신호 포착 결과들에 기초하여 적어도 하나의 포지션에 대한 GNSS 포지셔닝 가시성 데이터를 변경하게

하는

코드를 더 포함하는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 54 

제 51 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위한 상기 맵의 분석은 상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 대한 수신

이전에 수행되는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 55 

제 51 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위한 상기 맵의 분석은 상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 대한 수신에

응답하여 수행되며, 상기 요청은, 상기 모바일 디바이스가 상기 물리적 구조물내에 있고 상기 적어도 하나의 포

지션에 근접함을 표시하는, 컴퓨터 판독가능한 저장 매체.

청구항 56 

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 시스템으로서,

물리적 구조물의 맵을 수신하기 위한 수단 ―상기 맵은 적어도 상기 물리적 구조물의 실세계 레이아웃을 나타내

는 데이터를 포함함―;  

GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 상기 물리적 구조물내의 대응하는 실세계 포지

션에서 모바일 디바이스에 가시적인, 상기 맵에 관한 적어도 하나의 포지션을 포함하는 GNSS 신호 가시성 데이

터를 결정하기 위해 상기 맵을 분석하기 위한 수단; 및

상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 응답하여 상기 모바일 디바이스에 상기 GNSS 신호 가시성 데이터를 제공

하기 위한 수단

 을 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 시스템.
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청구항 57 

제 56 항에 있어서, 

상기 요청은, 상기 모바일 디바이스가 상기 물리적 구조물 내부에 있고 상기 적어도 하나의 포지션에 대응하는

상기 물리적 구조물내의 실세계 포지션에 근접함을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능

하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 시스템.

청구항 58 

제 56 항에 있어서, 

상기 모바일 디바이스로부터, 상기 적어도 하나의 포지션에 관한 GNSS 신호 포착 결과들을 수신하기 위한 수단

―상기 GNSS 신호 포착 결과들은 적어도, 상기 적어도 하나의 포지션에서 상기 모바일 디바이스가 GNSS 포지셔

닝 신호를 수신하는 것에 대해 성공인지 또는 실패인지를 표시함―; 및

상기 GNSS 신호 포착 결과들에 기초하여 적어도 하나의 포지션에 대한 GNSS 포지셔닝 가시성 데이터를 변경하기

위한 수단

을  더  포함하는,  모바일  디바이스에  의한  실내  포지션  결정을  가능하게  하는  서버  컴퓨터  시스템에  대한

시스템.

청구항 59 

제 56 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위한 상기 맵의 분석은 상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 대한 수신

이전에 수행되는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에 대한 시스

템.

청구항 60 

제 56 항에 있어서,

GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위한 상기 맵의 분석은 상기 모바일 디바이스로부터의 요청에 대한 수신에

응답하여 수행되며, 상기 요청은, 상기 모바일 디바이스가 상기 물리적 구조물내에 있고 상기 적어도 하나의 포

지션에 근접함을 표시하는, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 서버 컴퓨터 시스템에

대한 시스템.

발명의 설명

배 경 기 술

[0001] GNSS(Global  Navigation  Satellite System) 수신기들은 전자 디바이스의 포지션을 결정하는데 이용될[0001]

수 있다.  GNSS 수신기들은 GNSS 위성들로부터  GNSS 신호들, 예컨대 GPS(Global positioning System), 갈릴레

오(Galileo), 글로나스(Glonass) 또는 컴파스(Compass) 신호들을 수신한다.  수신된 GNSS 신호들에 기초하여,

전자 디바이스의 포지션이 계산될 수 있다.  그러나 GNSS 신호들은 일반적으로 실내 환경들에서 이용가능하지

않거나, 크게 약화되는데, 이는 GNSS 신호들은 물리적 구조물들을 투과(penetrate)하도록 설계되지 않았기 때문

이다. 

[0002]  실내  환경들에서,  전자  디바이스는  그럼에도  자신의  포지션을  결정할  수있다.   전자  디바이스는[0002]

WiFi(wireless fidelity) 액세스 포인트(AP)들로부터 수신된 신호들에 기초하여 자신의 포지션을 결정할 수 있

다.  예를 들어, 하나 또는 그 초과의 WiFi AP들의 포지션들을 수신하고, WI-FI AP들 포지션들로부터 전자 디바

이스의 포지션을 삼변측량하도록 시도함으로써, 근사(approximate) 로케이션이 결정될 수 있다.  일부 조건들에

서, 실내 트랜시버 신호들, 예컨대 WiFi 액세스 포인트 신호들에 부가하여, 또는 예컨대 WiFi 신호들 또는 다른

실내 트랜시버 신호들이 신뢰성이 없거나 이용가능하지 않은 일부 상황들에서는, 실내 트랜시버 신호들 대신에,

GNSS 신호들을 이용하는 것이 유용할 수 있다.  그러나 수신이 없에도 불구하고 전자 디바이스의 GNSS 수신기에
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전력이 가해진 상태로 있거나, GNSS 위성 수신에 대해 테스트하기 위해 전자 디바이스의 GNSS 수신기들에 끊임

없이 전력이 가해지는 것은, 제한된 전자 디바이스의 전력 및 컴퓨팅 자원들을 소비한다.

발명의 내용

[0003] 본원에 설명되는 것처럼, 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법의 예는, 실내 트랜시버[0003]

신호들에 기초하여 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션을 결정하는 단계; 결정된 제 1 실내 포지션에 적어도

부분적으로 기초하여, GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하는 단

계; 및 GNSS 포지셔닝 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여, 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하는

단계를 포함한다.

[0004] 본원에 설명된 것처럼, 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 모바일 디바이스의 예는, 포지션 추정[0004]

엔진  및  검출기를  저장하는  메모리;  GNSS  수신기;  및  메모리  및  GNSS  수신기와  커플링되는  프로세서를

포함하며, 상기 프로세서는, 포지션 추정 엔진 및 검출기를 실행시켜, 실내 트랜시버 신호들에 기초하여 모바일

디바이스의  제  1  실내  포지션을  결정하고,  결정된  제  1  실내  포지션에  적어도  부분적으로  기초하여,

GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하고, 그리고 GNSS 포지셔닝 신

호들에 적어도 부분적으로 기초하여 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하도록 구성된다. 

[0005] 본원에 설명된 것처럼 컴퓨터 판독가능한 저장 매체의 예는, 프로세서에 의해 실행될 때, 프로세서로 하[0005]

여금, 실내 트랜시버 신호들에 기초하여 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션을 결정하게 하고; 결정된 제 1 실

내 포지션에 적어도 부분적으로 기초하여, GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하게 하고; 그리고 GNSS 포

지셔닝 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여, 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하게 하는, 모바일

디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 코드를 포함한다. 

[0006] 본원에 설명된 것처럼 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 시스템의 예는, 실내 트랜시버[0006]

신호들에 기초하여 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션을 결정하기 위한 수단; 결정된 제 1 실내 포지션에 적

어도 부분적으로 기초하여, GNSS 포지셔닝 신호들이 가시적임을 결정하기 위한 수단; 및 GNSS 포지셔닝 신호들

에 적어도 부분적으로 기초하여, 모바일 디바이스의 제 2 실내 포지션을 결정하기 위한 수단을 포함한다.  

[0007] 본원에 설명된 것처럼 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 서버 컴퓨터 시[0007]

스템에 대한 방법의 예는, 물리적 구조물의 맵을 수신하는 단계 ―상기 맵은 적어도, 물리적 구조물의 실세계

레이아웃을 표시하는 데이터를 포함함―; GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 물리

적 구조물내의 대응하는 실세계 포지션에서 모바일 디바이스에 가시적인, 맵에 관한 적어도 하나의 포지션을 포

함하는 GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위해 맵을 분석하는 단계; 및 모바일 디바이스로부터의 요청에 응

답하여 모바일 디바이스에 GNSS 신호 가시성 데이터를 제공하는 단계를 포함한다.  

[0008] 본원에 설명된 것처럼 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 서버 컴퓨터 시[0008]

스템의 예는, 디렉토리 보조 엔진, 구조물 맵 분석 엔진, 및 물리적 구조물의 맵을 저장하는 메모리; 및 메모리

와 커플링되는 프로세서를 포함하며, 상기 프로세서는 디렉토리 보조 엔진 및 구조물 맵 분석 엔진을 실행시켜

물리적 구조물의 맵을 수신하고 ―상기 맵은 적어도 물리적 구조물의 실세계 레이아웃을 표시하는 데이터를 포

함함―, GNSS(global navigation satellite system) 포지셔닝 신호들이 물리적 구조물내의 대응하는 실세계 포

지션에서 모바일 디바이스에 가시적인, 맵에 관한 적어도 하나의 포지션을 포함하는 GNSS 신호 가시성 데이터를

결정하기 위해 맵을 분석하고, 모바일 디바이스로부터의 요청에 응답하여 모바일 디바이스에 GNSS 신호 가시성

데이터를 제공하도록 구성된다.

[0009] 본원에 설명된 컴퓨터 판독가능한 저장 매체의 예는, 프로세서에 의해 실행될 때, 프로세서로 하여금,[0009]

물리적 구조물의 맵을 수신하고 ―상기 맵은 적어도 물리적 구조물의 실세계 레이아웃을 표시하는 데이터를 포

함함―; 물리적 구조물내의 대응하는 실세계 포지션에서 GNSS 포지셔닝 신호들이 모바일 디바이스에 가시적인,

맵에 관한 적어도 하나의 포지션을 포함하는 GNSS 신호 가시성 데이터를 결정하기 위해 맵을 분석하게 하고; 그

리고 모바일 디바이스로부터의 요청에 응답하여 모바일 디바이스에 GNSS 신호 가시성 데이터를 제공하게 하는,

모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하는 코드를 포함한다.  

[0010] 본원에 설명된 것처럼 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 가능하게 하기 위한 서버 컴퓨터 시[0010]

스템에 대한 시스템의 예는, 물리적 구조물의 맵을 수신하기 위한 수단 ―상기 맵은 적어도 물리적 구조물의 실

세계 레이아웃을 표시하는 데이터를 포함함―; 물리적 구조물내의 대응하는 실세계 포지션에서 GNSS 포지셔닝

신호들이 모바일 디바이스에 가시적인, 맵에 관한 적어도 하나의 포지션을 포함하는 GNSS 신호 가시성 데이터를
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결정하기 위해 맵을 분석하기 위한 수단; 및 모바일 디바이스로부터의 요청에 응답하여 모바일 디바이스에 GNSS

신호 가시성 데이터를 제공하기 위한 수단을 포함한다. 

도면의 간단한 설명

[0011] 도 1은 실내 GNSS 신호들의 사용을 가능하게 하기 위한 예시적 시스템 아키텍처의 블록도이다;[0011]

[0012] 도 2는 모바일 디바이스 및 보조 데이터 서버의 일 실시예의 블록도이다; 

[0013] 도 3a는 물리적 구조물의 내부의 상세한 맵의 예이다;

[0014] 도 3b는 물리적 구조물의 내부의 상세한 맵의 또 다른 예이다;

[0015] 도 4는 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정을 위한 방법의 일 실시예에 대한 흐름도이다; 

[0016] 도 5a는 GNSS 신호 가시성을 결정하기 위해 물리적 구조물의 맵을 분석하기 위한 방법의 일 실시예에 대

한 흐름도이다;

[0017] 도 5b는 모바일 디바이스에 GNSS 신호 가시성 데이터를 송신하기 위한 방법의 일 실시예에 대한 흐름도

이다;

[0018] 도 6은 모바일 디바이스가 물리적 구조물 내부에서 GNSS 신호들을 이용하는 것을 가능하게 하기 위한 방

법의 일 실시예에 대한 흐름도이다; 그리고

[0019] 도 7은 GNSS 신호 가시성 데이터를 정제(refining)하기 위한 방법의 일 실시예에 대한 흐름도이다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

[0020] 본원에서 이용되는 용어 "예시적인" 또는 "예"는 "예, 예증 또는 예시로서 기능하는"을 의미한다.  "예[0012]

시적인"으로서 또는 "예"로서 본원에 설명된 임의의 양상 또는 실시예가 반드시 다른 양상들 또는 실시예들에

비해 선호되거나 유리한 것으로 해석되는 것은 아니다.

[0021] 도 1은 실내 GNSS 신호들의 사용을 가능하게 하기 위한 예시적인 시스템 아키텍처의 블록도이다.  일 실[0013]

시예에서, 시스템(100)은 물리적 구조물(120)내에 모바일 디바이스(110)를 포함한다.  일 실시예에서, 모바일

디바이스(110)는 모바일 컴퓨팅 디바이스, 예컨대 모바일 전화, 개인용 정보 단말기, 테블릿 컴퓨터 등일 수 있

다.   일  실시예에서,  물리적  구조물(120)은  쇼핑  몰,  에이비어리(aviary),  공항,  식품점,  사옥(company

building), 또는 임의의 다른 물리적 구조물일 수 있다.       

[0022] 본원에 제시되는 기술들은 위성-기반 포지셔닝을 위한, GNSS 데이터, 예컨대 갈릴레오, 글로나스 또는[0014]

컴파스 데이터의 사용으로 제한되지 않는다.  예를 들어, 본원에 제공되는 기술들은 다양한 지역 시스템들, 예

컨대,  예를 들어,  일본에 걸친 QZSS(Quasi-Zenith  Satellite  System),  인도에 걸친 IRNSS(Indian  Regional

Navigational Satellite System), 중국에 걸친 베이더우(Beidou) 등에 그리고/또는 하나 또는 그 초과의 글로

벌 및/또는 지역 네비게이션 위성 시스템들과 연관될 수 있거나 아니면 이와의 사용이 가능한 다양한 증강 시스

템들(예를 들어, SBAS(Satellite Based Augmentation System))에 적용될 수 있거나 아니면 이와의 사용이 가능

할 수 있다.  제한이 아닌 예로써, SBAS는, 무결성 정보, 차동 보정들 등을 제공하는 증강 시스템(들), 예컨대,

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) 등을 포함할 수 있다.

[0023]  일 실시예에서,  시스템(100)은 또한,  네트워크(102)  및  네트워크(102)에  커플링된 보조 데이터 서버[0015]

(240)로의, 디바이스들(예컨대 모바일 디바이스(110))에 대한 무선 네트워크 액세스를 제공하는 물리적 구조물

(120)내에 로케이팅된 복수의 실내 트랜시버들(130-1 내지 130-M)(예컨대 WiFi 액세스 포인트들, 블루투스 트랜

시버들, 펨토 셀들 등), GNSS 신호들을 송신하는 복수의 GNSS 위성들(120-1 내지 120-N)을 포함한다.  보조 데

이터 서버(240)는 또한 컴퓨팅 디바이스, 예컨대 서버 컴퓨터, 데스크톱 컴퓨터 등일 수 있다.

[0024] 보조 데이터 서버(240) 및 모바일 디바이스(110)는 네트워크(102)에 커플링될 수 있으며, 네트워크(10[0016]

2)는 정보 교환을 위한 임의의 표준 프로토콜들을 통한 데이터 전송을 제공한다.  일 실시예에서, 모바일 디바

이스(110)는 실내 트랜시버들(130-1 내지 130-M) 중 하나에 의해 제공되는 무선 접속, 셀룰러 전화 접속, 또는

다른 무선 접속을 통해 네트워크(102)와 커플링된다.  모바일 디바이스(110) 및 보조 데이터 서버(240)는 하나
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의 LAN(Local Area Network) 상에서 실행(run)될 수 있고 동일한 물리적 또는 논리적 시스템, 또는 상이한 물리

적 또는 논리적 시스템들에 통합될 수 있다.  대안적으로, 모바일 디바이스(110) 및 보조 데이터 서버(240)는,

인터넷을 통해 서로 커플링되지만 방화벽들, 라우터들 및/또는 다른 네트워크 디바이스들에 의해 분리될 수 있

는 상이한 LAN들, 광역 네트워크들, 셀룰러 전화 네트워크들 등 상에 상주할 수 있다.  또 다른 구성에서, 보조

데이터 서버(240)는 공개 네트워크(예를 들어, 인터넷) 또는 사설 네트워크(예를 들어, LAN)를 통해 다른 디바

이스들과 커플링되는 동일 서버 또는 상이한 서버들 상에 상주할 수 있다.  예를 들어 호스트형 구성들, 분배형

구성들, 집중형 구성들 등을 포함하는 다양한 다른 네트워크 구성들이 이용될 수 있다는 것을 주목해야 한다. 

[0025] 일 실시예에서, 모바일 디바이스(110)는, GNSS 위성들(120-1 내지 120-N) 중 하나 또는 그 초과의 것에[0017]

의해 제공되는 GNSS 신호들, 및 실내 트랜시버 AP들(130-1 내지 130-M) 중 하나 또는 그 초과의 것에 의해 제공

되는 신호들에 기초하여 실세계 로케이션을 결정한다.  통상적으로, 모바일 디바이스(110)는, 모바일 디바이스

가 물리적 구조물(120) 외부에 있을 때 GNSS 위성들(120-1 내지 120-N)에 의해 제공되는 GNSS 신호들을 이용하

여 자신의 포지션을 결정할 수 있다.  게다가, 모바일 디바이스(110)는 통상적으로, 모바일 디바이스가 물리적

구조물(120) 내에 있을 때 실내 트랜시버 AP들(130-1 내지 130-M)에 의해 제공되는 신호들을 이용하여 자신의

포지션을 결정할 수도 있다.  일 실시예에서, 아래에서 보다 상세히 논의되는 것처럼, 모바일 디바이스(110)는,

실내 트랜시버들(130-1  내지 130-M)  중 적어도 하나에 의해 송신되는 신호들로부터 결정되는, 물리적 구조물

(120) 내의 결정된 로케이션에 기초하여 GNSS 수신기(미도시)가 활성화시킨다.  일 실시예에서, 모바일 디바이

스(110)는,  GNSS  위성들(120-1  내지  120-N)  중  하나  또는  그  초과의  모바일  디바이스(110)에  가시성을

제공하는, 물리적 구조물의 부분들(122), 예를 들어, 창문들, 채광창들(skylights), 아트리움들(atriums) 또는

GNSS 신호들이 통과하게 허용하는 다른 구조물들을 통해 GNSS 위성들(120-1 내지 120-N)로부터 GNSS 신호들을

수신한다.  모바일 디바이스(110)의 GNSS 수신기의 활성화시, 모바일 디바이스(110)는, 수신된 GNSS 신호들, 또

는 GNSS 신호들 및 실내 트랜시버 신호들의 조합에 기초하여 자신의 포지션을 결정한다.

[0026] 일 실시예에서, 모바일 디바이스(110)가 실내 트랜시버들(130-1 내지 130-M) 중 하나 또는 그 초과의 것[0018]

으로부터 수신된 신호들로부터 실내 포지션을 결정할 때, 모바일 디바이스(110)는 실내 GNSS 신호 가시성에 대

한 요청으로서 네트워크(102)를 통해 보조 데이터 서버(240)로 포지션 데이터를 통신한다.  일 실시예에서, 보

조 데이터 서버(240)는 물리적 구조물 내부 어디에 모바일 디바이스(110)가 있는지를 결정하기 위해 수신된 로

케이션 데이터를 이용한다.  모바일 디바이스가 물리적 구조물(즉, 도 1에 예시된 물리적 구조물(120)) 내에 있

다는 결정에 기초하여, 보조 데이터 서버(240)는, 모바일 디바이스(110)에 실내 GNSS 신호 가시성 데이터를 송

신함으로써 모바일 디바이스(110)에 응답한다.  일 실시예에서, 실내 GNSS 신호 가시성 데이터는 GNSS 신호들이

모바일 디바이스(110)에 의해 수신가능한 물리적 구조물(120) 내의 로케이션들을 표시하는 데이터를 포함한다.

예를 들어, 창문, 채광창, 아트리움, 수직 창문들의 섹션, 야외 구역 등은, 모바일 디바이스(110)가 GNSS 위성

들(120-1 내지 120-N) 중 하나 또는 그 초과의 것으로부터 GNSS 신호들을 수신하는 것을 가능하게 할 수 있다.

일  실시예에서,  실내 GNSS  신호 가시성 데이터는,  로케이션 포인트들,  폴리고날(polygnal)  구역들 등으로서

GNSS 신호들이 이용가능할 수 있는 물리적 구조물(120) 내의 로케이션들을 인코딩한다.  일 실시예에서, 실내

GNSS 신호 가시성 데이터는 모바일 디바이스(110)의 현재 로케이션에 응답하여 즉각(on-the-fly) 보조 데이터

서버(240)에 의해 발생될 수 있다.  일 실시예에서, 실내 GNSS 신호 가시성 데이터는 보조 데이터 서버(240)에

의해 사전에 발생될 수 있다.  실내 GNSS 신호 가시성 데이터의 발생은 도 4와 관련하여 아래에서 더 상세히 논

의된다.  

[0027] 일 실시예에서, 실내 GNSS 신호 가시성 데이터의 수신에 응답하여, 모바일 디바이스(110)는, GNSS 신호[0019]

들이 수신될 수 있는 물리적 구조물(120) 내의 로케이션에 모바일 디바이스(110)가 있는지를 실내 GNSS 신호 가

시성 데이터로부터 결정한다.  모바일 디바이스(110)가 이러한 구역 내에 있다는 것을 결정할 때, 모바일 디바

이스(110)는 GNSS 위성들(120-1 내지 120-N) 중 하나 또는 그 초과의 것으로부터 GNSS 신호들을 수신하기 위해

자신의 GNSS 수신기(미도시)를 활성화시킨다.  일 실시예에서, 모바일 디바이스(110)는 수신된 GNSS 신호를 이

용하여 자신의 실세계 또는 물리적 로케이션을 결정한다.  일 실시예에서, GNSS 기반 신호 측정들은 실내 트랜

시버 기반 신호 측정들과 조합되어 물리적 구조물(120) 내의 모바일 디바이스(110)의 결정된 로케이션을 정제할

수 있다.  또 다른 실시예에서, 모바일 디바이스(110)는 실내 트랜시버 신호들(예컨대 WiFi AP들로부터 수신된

신호들)로부터 결정된 로케이션을 무시하고 수신된 GNSS 신호 측정들로부터 결정된 로케이션만을 이용할 수 있

고, 또는 대안적으로는, GNSS 신호 측정들, 또는 수신된 신호들의 품질, 세기, 또는 다중-경로 특징들에 기초한

2개 세트들의 신호들의 일부 조합은 무시하고, 오직 실내 트랜시버 신호들로부터 로케이션을 결정할 수 있다.

모바일 디바이스(110)가 GNSS 신호 가시성 데이터를 비롯한 실내 로케이션 및 보조 데이터에 기초하여 자신의

GNSS 수신기를 턴온시키고 이용할 시기를 결정하기 때문에, 모바일 디바이스(110)는 전력 및 컴퓨팅 자원들을
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보존한다.  즉, 모바일 디바이스(110)는 단순히 어떠한 GNSS 신호들도 이용가능하지 않다는 것을 결정하기 위해

자신의 GNSS 수신기를 주기적으로 턴온시킬 필요가 없다.  대신 모바일 디바이스(110)는, 이용가능한 GNSS 신호

들이 있을 가능성이 있을 때, 그리고 일부 실시예들에서, 실내 트랜시버들로부터 결정된 로케이션이 또한 특정

정확도 임계치 미만인 경우에만, 자신의 GNSS 수신기를 활성화시킨다.  게다가, 실내 트랜시버 신호들로부터 결

정된 로케이션을 보충하거나, 강화시키거나 또는 교체하기 위해 GNSS 신호들을 사용하는 것은, 실내 트랜시버

신호들 단독으로부터 모바일 디바이스(110)에 의해 결정되는 실내 포지션의 정확도를 증가시킨다. 

[0028] 일 실시예에서, 모바일 디바이스(110)가, 실내 GNSS 신호 가시성 데이터에 기초하여, 자신의 GNSS 수신[0020]

기를 활성화시키도록 결정할 때, 모바일 디바이스(110)는 성공, 실패, 신호 세기, 위성들의 수, 어떤 위성들이

가시적이었는지, 그리고/또는 보조 데이터 서버(240)에 대한 GNSS 신호 품질 관련 팩터들을 나타내는 데이터를

추가로 송신한다.  일 실시예에서, 아래에서 보다 상세히 논의되는 것처럼, 보조 데이터 서버(240)는 모바일 디

바이스(110)의 통신 결과들에 기초하여 실내 GNSS 신호 가시성 데이터를 정제한다.  예를 들어, 실내 GNSS 신호

가시성 데이터는 이용가능한 위성들의 부족 또는 GNSS 신호 획득에 대한 무능력을 반영하도록 변경되어, 물리적

구조물(120)의 보조 데이터 내 로케이션에 대한 실내 GNSS 신호 가시성 데이터를 제거, 변형, 이동 또는 축소시

킬 수 있다.  반대로, 실내 GNSS 신호 가시성 데이터는 모바일 디바이스(110)의 능력을 반영하도록 변경되어 이

전에 결정된 약한 실내 수신 구역내에서 강한 GNSS 신호를 획득할 수 있다.  일부 실시예들에서, 수신된 위성들

및 수신 시간은 GNSS 보조 데이터내에 보고된 것처럼 주어진 물리적 로케이션으로부터 위성 신호들의 가시각

(angle of visibility)을 정제하는데 이용될 수 있다.  일 실시예에서, 보조 데이터 서버(240)는 일정 시간 기

간에  걸쳐  GNSS  신호  가시성  데이터의  클라우드  소싱  정제들을  수행하기  위해  복수의  모바일

디바이스들(미도시)로부터 이러한 피드백 데이터를 수신한다.  GNSS 가시성 데이터의 일정한 정제는, GNSS 가시

성 데이터가 정확하고, 최신의 것이며 실세계 사용자 결과들을 반영함을 보장한다.  일부 실시예들에서, 보조

데이터 서버(240)는 또한 GNSS 어시스턴스(assistance), 예컨대 GNSS 궤도력 데이터, 알마낵(almanac) 데이터,

시간 및/또는 위성 군(satellite constellation) 정보를 제공할 수 있다.  다른 실시예들에서, 개별 GNSS-가능

로케이션 서버(미도시)는 GNSS 어시스턴스, 예컨대 GNSS 궤도력 데이터, 알마낵 데이터, 시간 및/또는 위성 군

정보를 제공하는데 이용될 수 있다.

[0029] 도 2는 모바일 디바이스 및 보조 데이터 서버의 일 실시예(200)의 블록도이다.  모바일 디바이스(210)[0021]

및 보조 데이터 서버(240)는 도 1에서 앞서 논의된 모바일 디바이스(110) 및 보조 데이터 서버(240)에 대한 추

가의 상세사항들을 제공한다.

[0030] 일 실시예에서, 모바일 디바이스(210)는 하나 또는 그 초과의 프로세서들(212), 메모리(205), I/O 제어[0022]

기(225), GNSS 수신기(216), 네트워크 인터페이스(204), 및 디스플레이(220)를 포함할 수 있는 시스템이다.  모

바일 디바이스(210)는 또한, 하드웨어, 소프트웨어, 펌웨어 또는 이들의 조합, 예컨대 검출기(235)와 포지션 추

정 엔진(230)으로서 구현될 수 있는 다수의 프로세싱 모듈들을 포함할 수 있다.  모바일 디바이스(210)는 또한,

예시되지는 않았지만, 사용자 인터페이스(예를 들어, 키보드, 터치-스크린, 또는 유사한 디바이스들), 전력 디

바이스(예를 들어, 배터리) 뿐만 아니라 통상적으로 전자 디바이스들과 연관된 다른 컴포넌트들을 포함할 수 있

다는 것이 인식되어야 한다.  네트워크 인터페이스(204)는 또한, 네트워크로/네트워크로부터 무선 링크를 통해

데이터 스트림들을 송신 및 수신하기 위해 다수의 무선 서브시스템들(215)(예를 들어, 블루투스, WiFi, 셀룰러,

또는 다른 네트워크들)에 커플링될 수 있고, 또는 네트워크들(예를 들어, 인터넷, 이더넷, 또는 다른 무선 시스

템들)에 대한 직접 접속을 위한 유선 인터페이스일 수 있다.  일 실시예에서, 네트워크 인터페이스(204) 및 무

선 서브시스템 둘다는 모바일 디바이스(210)를 네트워크(202)에 커플링한다.  

[0031] 프로세서(212)에 의한 실행을 위한 명령들을 저장하기 위해 메모리(205)가 프로세서(212)에 커플링된다.[0023]

일부 실시예들에서, 메모리(205)는 비-일시적 메모리이다.  메모리(205)는 또한 아래 설명된 실시예들을 구현하

기 위해 하나 또는 그 초과의 GNSS 신호 가시성 데이터 또는 모듈들(즉, 포지션 추정 엔진(230) 및/또는 검출기

(235))을 저장할 수 있다.  이후 설명되는 바와 같이 실시예들은 모바일 디바이스(210)의 프로세서(212) 및/또

는 모바일 디바이스(210) 및/또는 다른 디바이스들의 다른 회로에 의해, 예를 들어 메모리(205) 또는 다른 엘리

먼트에 저장된 것으로서, 명령들의 실행을 통해 구현될 수 있다는 것을 인식해야 한다.  특히, 이로 제한되는

것은 아니지만 프로세서(212)를 포함하는 모바일 디바이스(210)의 회로는, 일부 실시예들에 따라 방법들 또는

프로세서들을 실행하기 위해, 프로그램의 제어하에, 루틴, 또는 실행 명령들을 동작시킬 수 있다.  예를 들어,

이러한 프로그램은 펌웨어 또는 소프트웨어(예를 들어 메모리(205) 및/또는 다른 로케이션들에 저장됨)로 구현

될 수 있고, 프로세서들, 예컨대 프로세서(212) 및/또는 모바일 디바이스(210)의 다른 회로에 의해 구현될 수

있다.  또한, 프로세서, 마이크로프로세서, 회로, 제어기 등의 용어들은 로직, 커맨드들, 명령들, 소프트웨어,
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펌웨어, 기능 등을 실행할 수 있는 임의의 타입의 로직 또는 회로를 지칭할 수 있다는 것을 인식해야 한다.

[0032] 또한, 본원에 설명된 기능들, 엔진들 또는 모듈들 중 일부 또는 모두가 모바일 디바이스(210) 자체에 의[0024]

해 수행될 수 있고 그리고/또는 본원에 설명된 기능들, 엔진들 또는 모듈들 중 일부 모두가 I/O 제어기(225) 또

는 네트워크 인터페이스(204)(무선 또는 유선)를 통해 모바일 디바이스(210)에 접속된 다른 시스템에 의해 수행

될 수 있다는 것을 인식해야 한다.  따라서, 기능들 중 일부 및/또는 모두가 다른 시스템에 의해 수행될 수 있

고 결과들 또는 중간 계산들이 모바일 디바이스(210)로 다시 전송될 수 있다.  일부 실시예들에서, 이러한 다른

디바이스는 서버, 예컨대 실시간 또는 거의 실시간으로 정보를 프로세싱하도록 구성된 보조 데이터 서버(240)를

포함할 수 있다.  일부 실시예들에서, 다른 디바이스는 예를 들어 공지된 구성의 모바일 디바이스(210)에 기초

하여, 결과들을 미리 결정하도록 구성된다.

[0033] 일 실시예에서, 보조 데이터 서버(240)는, 또한 하나 또는 그 초과의 프로세서들(242), 맵 저장소(255)[0025]

및 네트워크 인터페이스(244)를 포함할 수 있는 시스템이다.  보조 데이터 서버(240)는 또한, 하드웨어, 소프트

웨어, 펌웨어, 또는 이들의 조합, 예컨대 디렉토리 보조 엔진(245), 구조 맵 분석(250) 모듈, 및 클라우드 소싱

분석(260) 모듈로서 구현될 수 있는 다수의 프로세싱 모듈들을 포함할 수 있다.  일 실시예에서, 네트워크 인터

페이스(244)는 보조 데이터 서버(240)를 네트워크(202)에 커플링한다.  일 실시예에서, 보조 데이터 서버(240)

의 프로세싱 모듈들은 예시된 것처럼, 단일 서버상에 로케이팅될 수 있거나 또는 네트워크(202)를 통해 서로 통

신가능하게 커플링되는 2개 또는 그 초과의 서버들 사이에 분배될 수 있다.  일부 실시예들에서, 보조 데이터

서버(240)는 또한 실내 트랜시버들의 로케이션들, 실내 트랜시버 신호-관련 정보 예컨대 신호 세기 및/또는 라

운드 트립 시간, 및/또는 다른 실내-포지션 관련 정보를 제공한다. 일부 실시예들에서, 정보는 또한 보조 데이

터 서버(240)에 의해 제공되는 실내 맵에 대한 주석들로서 제공될 수 있다.

[0034] 일 실시예에서, 모바일 디바이스(210) 및 보조 데이터 서버(240)는 앞서 도 1에 논의된 네트워크 구성[0026]

및 다양한 네트워크들을 통해 서로 통신한다.  일 실시예에서, 네트워크를 통한 모바일 디바이스(210) 및 보조

데이터 서버(240)의 상호작용은 모바일 디바이스(210)가 물리적 구조물 내부에 있을 때 GNSS 신호들을 효과적으

로 이용하게 한다. 

[0035] 일 실시예에서, 모바일 디바이스(210)는, 포지션 추정 엔진(230)이 모바일 디바이스(210)의 실내 포지션[0027]

을 결정하는 것을 가능하게 하는 하나 또는 그 초과의 실내 트랜시버들(미도시)로부터의 신호들을 수신한다.

일 실시예에서, 모바일 디바이스(210)는 물리적 구조물내에 있기 때문에, GNSS 수신기(216)는 디스에이블된다.

일 실시예에서, 모바일 디바이스는 자신의 결정된 실내 포지션을 네트워크(202)를 통해 보조 데이터 서버(240)

에 통신한다.  개별 로케이션 서버(미도시)를 갖는 실시예들에서, 모바일 디바이스의 로케이션은 로케이션 서버

에 의해 네트워크(202)를 통해 보조 데이터 서버(240)에 제공될 수 있다. 

[0036] 보조 데이터 서버(240)는 모바일 디바이스(210)의 결정된 실내 포지션을 수신한다.  디렉토리 보조 엔진[0028]

(245)은 메모리(255)에 저장된 맵을 로케이팅하기 위해 실내 포지션을 이용한다.  일 실시예에서, 맵은, 모바일

디바이스(210)가 내부에 로케이팅된 물리적 구조물의 맵이다.  게다가, 맵은, GNSS 신호들이 모바일 디바이스

(210)에 이용가능할 수 있는 물리적 구조물 내부의 로케이션들을 표시하는 데이터를 포함한다.  일부 실시예들

에서, 맵은 또한, 실내 트랜시버들의 로케이션들 및/또는 실내 트랜시버 신호들에 대해 예상되는 신호 세기 및/

또는 RTT 측정들을 포함한다.  일부 실시예들에서, 맵은, 물리적 구조물들을 통해 전달되는 신호들이 가시적인

모바일 디바이스 로케이션들 이외에, 도 1에 예시된 물리적 구조물(120)의 부분들(122)과 같은 층(floor)의 크

기 및 층으로부터의 높이 및/또는  물리적 구조물들에 의해 지정되는 애퍼처(aperture)들의 로케이션 및 고도의

추정들을 포함한다.

[0037] 일 실시예에서, 메모리에 저장된 맵은 구조물 맵 분석(250) 모듈에 의해 사전에 계산된다.  일 실시예에[0029]

서, 물리적 구조물을 모델링하는 초기 맵은 보조 데이터 서버(240)에 의해 수신된다.  일 실시예에서, 초기 맵

은 레이아웃, 고도 및 맵상의 포지션들의 경도, 맵상의 아이템들의 물리적 차원들, 구조물내에서 상점들의 포지

션, 창문 로케이션들, 채광창 로케이션들, 야외 구역들 등과 같은, 물리적 구조물의 내부, 외부 및 구성에 관한

상세한 데이터를 포함하는 상업적으로 이용가능한 맵이다.  일 실시예에서, 맵은 물리적 구조물의 상세한 다차

원 모델 및/또는 물리적 설명(일부 실시예들에서, 물리적 구조물(120)의 부분들(122)과 같은 신호 애퍼처들의

높이, 크기 및 로케이션을 포함)을 제공한다.  물리적 구조물의 내부의 상세 맵(300)의 예가 도 3a에 예시된다.

맵(300)은 쇼핑 몰의 제 1 레벨(310), 제 2 레벨(320) 및 지붕(330)을 예시한다.  예시된 실시예에서, 지붕

(330)은, 맵(300)에 예시된 물리적 구조물의 내부 내에 로케이팅된 모바일 디바이스에 대한 GNSS 위성의 장면

(view) 또는 GNSS 위성의 시선을 제공할 수 있는 2개의 창문들(332)을 포함한다. 
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[0038] 일 실시예에서, 보조 데이터 서버(240)의 구조물 맵 분석(250) 모듈은 GNSS 신호들이 모바일 디바이스에[0030]

대해 이용가능할 수 있는 맵(300)에 의해 모델링되는 물리적 구조물내의 로케이션들을 결정하기 위해 맵(300)을

이용한다.  일부 실시예들에서, 보조 데이터 서버(240) 및/또는 모바일 디바이스(210)는, 창문들(332)과 같은

애퍼처들을 통해 어떤 위성들이 주어진 로케이션에 대해 가시적일지를 예측하기 위해, GNSS 궤도력에 의해 제공

되는 GNSS 성좌의 멤버들의 로케이션 및 시각(time of day)을 고려할 수 있다.  도 3b에 예시되고 아래에 논의

되는 것처럼, 구역(340) 및 구역(350)은, 그 구역들내에 로케이팅된 디바이스가 GNSS 신호들 from 하나 또는 그

초과의 GNSS 위성들(120-1 내지 120-N)로부터 GNSS 신호들을 수신하는 것을 가능하게 할 수 있는 반면, 구역

(360)은 그 구역내에 로케이팅된 디바이스가 GNSS 신호들을 수신하는 것을 가능하게 하지 않는다.  일 실시예에

서, 구조물 맵 분석(250) 모듈은, 하늘에 대해 가시성이 있는 맵의 부분들을 결정하기 위해 맵 상의 로케이션들

에 대한 광선 추적(광선 추적)을 수행한다.  즉, 광선 추적은, 디바이스가 GNSS 신호들을 수신하는 것을 가능하

게 하도록 모바일 디바이스가 하늘에 대해 가시성이 있는 곳을 결정한다.

[0039] 일 실시예에서, 광선 추적은 맵 그리드의 각각의 포인트, 예를 들어 구역(350)내 포인트들에 대해 수행[0031]

된다.  그리드의 각각의 포인트에 대해, 복수의 광선들은 랜덤한 방향들로 포인트로부터 프로젝팅되며 광선이

구조물을 투과할 수 있는지를 결정하도록 추적된다.  즉, 구조물 맵 분석(250) 모듈은 각각의 광선이 창문, 채

광창, 아트리움 등을 통과(즉 하늘 투과)할지, 또는 광선이 벽, 지붕 등에 의해 차단될지를 결정한다.  일 실시

예에서, 광선 추적은 컴퓨터 그래픽 프로세스이며 이는 구역(350)에 관한 상세한 물리적 모델 및 레이아웃과 같

이, 맵에 의해 제공되는 물리적 구조물의 레이아웃 및 상세한 물리적 모델에 기초하여 수행된다.  예를 들어,

구역(340)에서, 그리드 포인트에서 구조물 맵 분석(250) 모듈에 의해 수행되는 광선 추적은 모든 광선들(342)이

하늘 투과함을 표시할 수 있는 반면, 구역(360)에서의 그리드 포인트에서 구조물 맵 분석(250) 모듈에 의한 광

선 추적은 모든 광선들(362)이 하늘 투과하지 않음을 표시할 수 있다.  게다가, 구역(350)에서의 포인트와 같은

로케이션들이 있을 수 있고, 여기서 광선 추적은 단지 하늘 투과를 달성하는 부분적 개수의 광선들(352)만을 드

러내지만, 광선 추적에서의 일부 광선들(354)은 하늘 투과를 달성하지 않는다.  일 실시예에서, 구조물 맵 분석

(250) 모듈은, 맵상의 그리드 포인트들처럼, 하늘 투과(즉,  GNSS 신호들이 가시적일 수 있고 모바일 디바이스

(210)에 의해  수신될 수 있음)가 있는 로케이션들을 표시하는 데이터를 저장한다.  일 실시예에서, 모바일 디

바이스(210)는 어떤 위성들이 기존 애퍼처들을 통해 가시적일지 그리고 어떤 위성들을 탐색해야 할지를 결정하

기 위해, 광선 추적 데이터 및/또는 광선 추적 데이터로부터 유추되는 컨피던스 레벨들이 시간 및 위성 궤도력

데이터에 의해 예측되는 것처럼, 특정한 위성 포지션들에 대응하는지를 분석한다.

[0040] 다른 실시예에서, 구조물 맵 분석(250) 모듈은 폴리곤으로서 그리드 포인트들의 클러스터들을 저장할 수[0032]

있으며, 여기서 폴리곤 내의 임의의 포인트는 하늘로 투과성을 갖는다.  일 실시예에서, 하늘 투과 분석의 결과

들에 기초하여, 그리드 포인트 또는 폴리곤에 대한 컨피던스 레벨이 또한 저장될 수 있다.  예를 들어, 구역

(340)과 관련된 그리드 포인트 또는 폴리곤(여기서, 모든 추적 광선은 하늘로 투과를 달성함)은 높은 컨피던스

레벨과 연관될 수 있으며, 구역(350)과 관련된 그리드 포인트 또는 폴리곤(여기서, 추적 광선들의 일부가 하늘

로 투과를 달성함)은 적절한 컨피던스 레벨과 연관될 수 있다.  일 실시예에서, 컨피던스 레벨은 하늘 투과를

달성하는 추적 광선들의 수에 대해 기초할 수 있다.  그리드 포인트들 및/또는 폴리곤들은, 물리적 구조물내에

서, GNSS 신호들이 이용가능할 수 있음을 표시하는 모바일 디바이스 데이터를 제공하는 실내 GNSS 신호 가시성

데이터이다.

 [0041] 일 실시예에서, 보조 데이터 서버(240)는 GNSS 신호 가시성 데이터 (예를 들어, 모바일 디바이스의 현[0033]

재 로케이션에 대한 그리드 포인트들 또는 폴리곤들)를 모바일 디바이스(210)에  송신한다.   일 실시예에서,

GNSS 신호 가시성 데이터는 구조물 맵 분석(250) 모듈의 분석 결과들로부터 발생된 맵에 제공될 수 있다.  다른

실시예에서, GNSS 신호 가시성 데이터는, 타일(tile), 예컨대 직사각형, 헥사고날 등과 같이 형상화된 타일에

제공될 수 있으며, 이는 추정되는 사용자의 로케이션에 기초하는 맵의 구역에 GNSS 신호 가시성 데이터를 제공

한다.  이 실시예에서, 타일은 구조물 맵 분석(250) 모듈에 의해 분석되는 맵의 서브세트를 표현하며, GNSS 신

호 가시성 데이터 (예를 들어, 타일)의 서브 세트의 송신은 모바일 디바이스(210)에서의 응답 시간 및 전력 소

비를 감소시킨다.  일 실시예에서, 검출기(235)는, 포지션 추정 엔진(230)에 의해 결정되는 실내 포지션이 폴리

곤 내에 있는지 또는 하늘 투과 그리드포인트에 의해 커버되는지를 결정하기 위해, 수신된 실내 GNSS 신호 가시

성 데이터를 분석한다.  실내 GNSS 신호 가시성 데이터가 폴리곤들을 포함하는 경우, 검출기(235)는, 모바일 디

바이스(210)의 추정된 실내 로케이션이 폴리곤 내에 있는지를 결정하기 위해, 광선 테스팅, 신호 누적 등을 이

용하는 것과 같이, 폴리곤 테스트시 지리적 포인트를 이용할 수 있다.  실내 GNSS 신호 가시성 데이터가 그리드

포인트들의 세트인 경우, 검출기(235)는 모바일 디바이스(210)의 추정된 실내 포지션이 그리드포인트로부터 미
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리결정된 거리 내에(즉, 1미터내에, 2미터내에 등) 있는지를 결정할 수 있다. 

[0042] 모바일 디바이스(210)가 GNSS 신호들이 이용가능한 물리적 구조물의 내부의 로케이션 내에 있음을 검출[0034]

기(235)가 결정할 때, 검출기는 GNSS 수신기(216)를 활성화시킨다.  GNSS 수신기(216)는 턴온되고 하나 또는 그

초과의 GNSS 위성들(미도시)로부터 GNSS 신호들을 수신하도록 시도한다.  일부 실시예들에서, GNSS 수신기(21

6)는 또한 GNSS 궤도력 데이터, 시간 및 현재 로케이션을 이용하여 예를 들어, 임의의 주어진 위성이 특정 애퍼

처를 통해 가시적일 가능성에 기초하여, 어떤 위성들을 탐색할지를 결정할 수 있다.  수신된 GNSS  신호들이

GNSS 수신기(216)에 의해 포지션 추정 엔진(230)으로 포워딩되며, 이는 모바일 디바이스(210)의 GNSS-기반 또는

하이브리드 GNSS 및 실내 지상파(terrestrial) 신호-기반 로케이션을 결정한다.  일 실시예에서, 포지션 추정

엔진은 모바일 디바이스의 로케이션(210)로서 GNSS 기반 포지션을 이용한다.  다른 실시예에서, 포지션 추정 엔

진(230)은 실내 트랜시버들로부터 결정되는 추정된 실내 포지션과 GNSS 기반 포지션을 결합한다.  일 실시예에

서, 포지션 추정 엔진(230)은 로케이션을 결정하기 위해 GNSS 위성들 및 실내 트랜시버들 둘다로부터의 신호들

을 이용한다.  일 실시예에서, GNSS 위성 신호들은, 신호 DOP(Dilution of Precision)를 개선하기 위해, 실내

트랜시버들이, 예컨대 건물의 외부 쪽에서는 이용가능하지 않지만, GNSS 신호들이 동일 방향의 애퍼처를 통해

가시적인 방향들에 대해 보상하는데 이용될 수 있다.  조합된 포지셔닝 신호들로부터 추정되는 포지션 및/또는

GNSS 기반 포지션은, 모바일 디바이스(210)가 오로지 실내 트랜시버 신호들에만 의존하는 포지션보다 모바일 디

바이스(210)에 대해 보다 정확한 실내 포지션 결정을 가능하게 한다.  게다가, 모바일 디바이스(210)의 GNSS 수

신기(216)는, GNSS 신호들이 이용가능했던 물리적 구조물의 구역내에 모바일 디바이스(210)가 로케이팅되었다고

결정될 때까지 달성되지 않았기 때문에, 전력 및 컴퓨팅 자원들이 보존된다. 

[0043] 일 실시예에서, 검출기(235)는 추가로, GNSS 수신기(216)에 의한 GNSS 신호 포착이 성공적이었는지를 결[0035]

정한다.  일 실시예에서, 검출기(235)는 예컨대, GNSS 신호 포착의 성공 및/또는 실패, 수신된 신호들에 대한

신호 세기, 위성들의 수, 검출된 위성들에 대한 위성 ID들, 및/또는 위성들이 검출된 시간 등을 표시하는 데이

터를 보조 데이터 서버(240)에 송신한다.  게다가, 검출기(235)는 GNSS 신호 포착의 성공 및/또는 실패에 관련

하여 폴리곤 또는 그리드 포인트(들)을 표시하는 데이터를 송신한다.  보조 데이터 서버(240)의 클라우드 소싱

분석(260)은 모바일 디바이스, 예컨대 모바일 디바이스(210)로부터 수신된 결과들을 축적하고 분석한다.  일 실

시예에서, 클라우드 소싱 분석(260)은 그리드 포인트 분류(즉, GNSS 신호들이 이용가능한지/이용가능하지 않은

지, 신호 세기, 컨피던스 레이팅 등)를 정제하고, 임의의 폴리곤들의 형상, 크기 및 컨피던스 레이팅을 정제한

다.  클라우드 소싱 분석(260)은, GNSS 신호 포착이 복수의 모바일 디바이스들로부터 수신될 때, 실시간으로 또

는 거의 실시간으로 실내 GNSS 신호 가시성 데이터의 정제를 수행할 수 있다.  정제된 실내 GNSS 신호 가시성

데이터는, 실내 GNSS 신호 가시성 데이터가 실세계 조건들에 응답하고 모바일 디바이스들의 실제 결과들을 반영

함을 보장한다. 

[0044] 도 4는 모바일 디바이스에 의한 실내 포지션 결정에 대한 방법(400)의 일 실시예의 흐름도이다.  방법[0036]

(400)은 하드웨어(회로, 전용 로직 등),  소프트웨어(예컨대, 범용성 컴퓨터 시스템 또는 전용 머신상에서 실

행), 펌웨어, 또는 조합을 포함할 수 있는 프로세싱 로직에 의해 수행된다.  일 실시예에서, 방법(400)은 모바

일 디바이스(예를 들어, 모바일 디바이스(110 또는 210))에 의해 수행된다.

[0045] 도 4를 참조로, 프로세싱 로직은 실내 트랜시버 신호들에 기초하여 모바일 디바이스의 제 1 실내 포지션[0037]

을 결정하는 단계 (프로세싱 블록(402))로 시작한다.  일 실시예에서, 실내 트랜시버 신호들은 WiFi AP들, 펨토

셀들, 블루투스 트랜시버들, 또는 실내 트랜시버들의 조합에 의해 발생되는 신호들이다. 

[0046]  프로세싱 로직은,  결정된 제 1  실내 포지션에 적어도 부분적으로 기초하여, GNSS(global  navigation[0038]

satellite system) 포지셔닝 신호들이 이용가능함을 결정단다(프로세싱 블록(404)).  아래에 상세히 논의되는

것처럼, 일 실시예에서, 프로세싱 로직은 제 1 실내 포지션에 기초하여 GNSS 신호 가시성 데이터를 요청하고

GNSS 신호 가시성을 표시하는 데이터를 수신할 수 있다.  일 실시예에서, 프로세싱 로직은 GNSS 신호 가시성을

표시하는 수신된 데이터를 분석하여, 결정된 제 1 실내 포지션에 적어도 부분적으로 기초하여 GNSS 신호들이 이

용가능해질 가능성이 있는지를 결정하는데 이용된다.  일 실시예에서, 프로세싱 로직은 이용가능한 GNSS 신호들

을 표시하는 수신된 데이터를 분석하여,  결정된 제 1 실내 포지션 및 일부 실시예들에서는 시간 및 위상 궤도

력  정보에  적어도  부분적으로  기초하여  GNSS  신호들이  이용가능해질  가능성이  있는  방향을  결정하는데

이용된다.

[0047] 프로세싱 로직은 이후, GNSS 포지셔닝 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여 모바일 디바이스의 제 2 실[0039]

내 포지션을 결정한다(프로세싱 블록(406)).  
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[0048] 도 5a는 GNSS 신호 가시성을 결정하기 위해 물리적 구조물의 맵을 분석하기 위한 방법(500)의 일 실시예[0040]

의 흐름도이다.  방법(500)은 하드웨어(회로, 전용 로직 등), 소프트웨어(예컨대 범용성 컴퓨터 시스템 또는 전

용 머신에서 실행됨), 펌웨어 또는 조합을 포함할 수 있는 프로세싱 로직에 의해 수행된다.  일 실시예에서, 방

법(500)은 보조 데이터 서버(예를 들어, 보조 데이터 서버(240 또는 240))에 의해 수행된다.  

[0049] 도 5a를 참조로, 프로세싱 로직은 물리적 구조물의 맵을 수신함으로써 시작된다(프로세싱 블록(502)).[0041]

일 실시예에서, 프로세싱 로직은 맵핑 데이터 및 맵들의 상업적 제공자로부터의 맵을 이용할 수 있거나, 또는

다른 실시예에서, 맵은 내부에 모바일 디바이스(110)가 있는 건물과 연관된 장소 소유자 또는 관리자에 의해 제

공될 수 있다.  앞서 논의된 것처럼, 맵은, 실내 트랜시버들의 로케이션들, 실내 트랜시버 신호 정보 예컨대 신

호 세기 및/또는 RTT 데이터 및/또는 애퍼처의 로케이션 등뿐만 아니라, 물리적 구조물의 레이아웃, 구성, 관심

포인트들, 맵 엘리먼트들 간의 관계(즉, 천정, 채광창, 및 야외 구역들에 관한 층 포지셔닝)에 관한 데이터를

포함할 수 있다.  일부 실시예들에서, 정보 예컨대 실내 트랜시버들의 로케이션들에 관한 데이터, 실내 트랜시

버 신호 정보 예컨대 신호 세기 및/또는 RTT 데이터, 및/또는 애퍼처들의 로케이션은 장소 소유자 및/또는 관리

자에 의해 제공되는 정보 및/또는 클라우드 소싱 신호 데이터에 기초하여 보조 데이터 서버(240 또는 240)에 의

해 결정된다.

[0050] 프로세싱 로직은 GNSS 신호 가시성을 결정하기 위해 맵을 분석한다(프로세싱 블록(504)).  일 실시예에[0042]

서, 프로세싱 로직은, 맵상의 포인트들, 예컨대 맵의 층 부분들에 걸쳐 분포된 그리드 포인트들, 맵상의 물리적

으로 액세스가능한 로케이션들에 걸쳐 분포된 그리드 포인트들에 대한 하늘 투과 분석이 수행(즉, 보행자 통로

들에 로케이팅된 그리드 포인트들이 분석되나, 벽들, 분수들 등 내부의 그리드 포인트들은 분석되지 않음)될 뿐

만 아니라, 맵상의 다른 포인트들에 대한 하늘 투과 분석이 수행된다.  일 실시예에서, 프로세싱 로직에 의해

수행되는 하늘 투과 분석은 앞서 설명된 것처럼 광선 추적을 포함한다.  일 실시예에서, 광선 추적은 맵 상의

포인트들에 대해 수행된다.  각각의 포인트에 대해, 복수의 광선들은 랜덤한 방향들의 포인트로부터 프로젝팅되

며, 광선이 구조물을 투과할지 결정하도록 추적되어, 이로써 GNSS 신호들의 잠재적 가시성/이용가능성을, 그리

고 일부 실시예들에서는, 이 신호들의 예상되는 신호 세기를, 또는 다른 실시예들에서는, 이 신호들이 위성들로

부터 주어진 로케이션의 시선내에 있을 가능성이 있는지 그리고/또는 이 신호들의 예상되는 품질 및/또는 세기

가 표시된다.   일 실시예에서,  또한 각각의 포인트에 대한 하늘 투과 정도(즉,  모든 광선들이 하늘 투과를

달성, 어떠한 광선들도 하늘 투과를 달성하지 않음, 또는 광선들의 일부가 하늘 투과를 달성함)가 결정된다. 

[0051] 프로세싱 로직은 이후, 맵 분석 결과들을 저장한다(프로세싱 블록(506)).  일 실시예에서, 프로세싱 로[0043]

직은, 분석이 맵상에 하늘 투과를 표시한 로케이션들을 표시하는 데이터를 저장한다(즉, GNSS 신호들이 모바일

디바이스에 의해 수신가능할 수 있다).  일 실시예에서, 데이터는 맵상에 그리드 포인트들로 저장된다.  일 실

시예에서, 포인트들의 클러스터들은 폴리곤들로서 저장될 수 있으며, 여기서 폴리곤내의 임의의 포인트는 적어

도 부분적 하늘 투과를 갖는 것으로 결정된다.  일 실시예에서, 품질 정보, 예컨대 GNSS 신호 가시성의 가능성,

가능한(likely) 신호 세기 등이 그리드 포인트들 및/또는 폴리곤들과 함께 저장된다.

[0052] 도 5b는 GNSS 신호 가시성 데이터를 모바일 디바이스로 송신하기 위한 방법(550)의 일 실시예에 대한 흐[0044]

름도이다.  방법(550)은 하드웨어(회로, 전용 로직 등), 소프트웨어(예컨대 범용성 컴퓨터 시스템 또는 전용 머

신에서 실행됨), 펌웨어 또는 조합을 포함하는 프로세싱 로직에 의해 수행된다.  일 실시예에서, 방법(550)은

보조 데이터 서버(예를 들어, 보조 데이터 서버(240 또는 240))에 의해 수행된다.  

[0053] 도 5b를 참조로, 프로세싱 로직은, 모바일 디바이스로부터 실내 트랜시버 신호-기반 로케이션, 예를 들[0045]

어, WiFi-기반 로케이션을 수신함으로써 시작된다(프로세싱 블록(552)).  일부 실시예들에서, 실내 트랜시버들

은 액세스 포인트들, 펨토 셀들, 블루투스 트랜시버들 및 다른 실내 트랜시버들을 포함할 수 있다.  일 실시예

에서, 실내 트랜시버 신호-기반 로케이션은 액세스 포인트 신호들, 펨토 셀 신호들, 및/또는 블루투스 트랜시버

신호들로부터 모바일 디바이스에 의해  추정되는 로케이션이다.   프로세싱  로직은 수신된 로케이션에 기초한

GNSS 신호 가시성 데이터를 로케이팅한다(프로세싱 블록(554)).  일 실시예에서, 실내 트랜시버 신호-기반 로케

이션은 GNSS 신호 가시성 데이터의 하나 또는 그 초과의 사전에 컴퓨팅된 맵들과 연관될 수 있다.  다른 실시예

에서, 모바일 디바이스로부터 실내 트랜시버 신호-기반 로케이션을 수신하는 것에 응답하여, 프로세싱 로직은,

GNSS 신호 가시성 데이터가 로케이팅될 수 없을 경우, 즉시 GNSS 신호 가시성 데이터를 컴퓨팅한다.  또 다른

실시예에서, 프로세싱 로직은 저장된 GNSS 신호 가시성 데이터를 로케이팅하도록 시도하지 않으며, 대신 수신된

실내 트랜시버 신호-기반 모바일 디바이스 로케이션에 기초하여 GNSS 신호 가시성 데이터를 자동으로 컴퓨팅한

다.
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[0054] 프로세싱 로직은, 임의의 것이 로케이팅될 경우, GNSS 신호 가시성 데이터를 모바일 디바이스로 송신한[0046]

다(프로세싱 블록(556)).  앞서 논의된 것처럼, GNSS 신호 가시성 데이터는 GNSS 신호들이 이용가능한(또는 이

용가능할 가능성이 있는) 폴리곤들 또는 포인트들을 포함할 수 있다.  게다가, GNSS 신호 가시성 데이터는, 결

정된 GNSS 신호 가시성에 관한 추가의 품질 데이터를 포함한다.  예를 들어, 하늘 투과 분석에 기초하여, GNSS

신호 가시성과 연관된 포인트들 또는 폴리곤들은 가능성 스코어(likelihood score), 신호 세기 예측 등을 표시

할 수 있다.  이GNSS 신호 가시성 데이터 및 품질 데이터는, 모바일 디바이스가 물리적 구조물내에 있는 동안

자신의 GNSS 수신기를 활성화시킬지 여부를 결정하는 것을 가능하게 한다.  GNSS 신호 가시성 데이터 이외에,

시간, 모바일 디바이스(110)의 추정되는 로케이션, 및 GNSS 궤도력 데이터가 임의의 주어진 시간에, 추정된 로

케이션 및/또는 애퍼처로부터 가시적인 GNSS 위성들의 식별을 예측하는데 이용될 수 있다.

[0055] 도 6은 모바일 디바이스가 물리적 구조물 내부에서 GNSS 신호들을 이용하는 것을 가능하게 하기 위한 방[0047]

법(600)의 일 실시예에 대한 흐름도이다.  방법(600)은 하드웨어(회로, 전용 로직 등), 소프트웨어(예컨대 범용

성 컴퓨터 시스템 또는 전용 머신에서 실행됨), 펌웨어 또는 조합을 포함할 수 있는 프로세싱 로직에 의해 수행

된다.  일 실시예에서, 방법(600)은 모바일 디바이스(예를 들어, 모바일 디바이스(110 또는 210))에 의해 수행

된다.  

[0056] 도 6을 참조로, 프로세싱 로직은 실내 트랜시버 신호들을 수신함으로써 시작된다(프로세싱 블록(602)).[0048]

일 실시예에서, 실내 트랜시버들(예컨대 WiFi AP들)은, 물리적 구조물 내의 디바이스들에 대한 네트워크 액세스

를 제공하는 액세스 포인트들이다.  게다가, 일부 실시예들에서, 실내 트랜시버 신호들은 일부 실시예들에서,

신호들에 포함된(embedded) 로케이션 데이터를 포함하는, 모바일 디바이스에 의한 네트워크의 교환 데이터에 해

당할 수 있다. 

[0057] 프로세싱 로직은 실내 트랜시버 신호들, 예컨대 WiFi AP 포지셔닝 신호들에 기초하여 모바일 디바이스의[0049]

제 1 포지션을 추정한다(프로세싱 블록(604)).  예를 들어, 프로세싱 로직은 모바일 디바이스의 포지션을 삼변

측량하기 위해 관련 실내 트랜시버 신호 세기들, 및/또는 RTT(round trip time), AP들을 알려진 포지션들 등을

이용할 수 있다.  대안적으로, 프로세싱 로직은 모바일 디바이스에 가시적인 복수의 AP들 중에서의 지리학적 센

트로이드로서 모바일 디바이스의 포지션을 결정할 수 있다.  일부 실시예들에서, 모바일 디바이스의 포지션은

GNSS 위성들 및/또는 실내 지상파 신호들로부터 이용가능한 신호들의 최소제곱법(least squares fit)을 통해 결

정될 수 있다.

[0058] 프로세싱 로직은 이후, 보조 데이터 서버로부터, 추정된 제 1 포지션에 기초하여, GNSS 신호 가시성 데[0050]

이터를 획득한다(프로세싱 블록(606)). 앞서 논의된 것처럼, 프로세싱 로직은 추정된 제 1 포지션을 보조 데이

터 서버로 송신하며, GNSS 신호들이 이용가능해질 가능성이 있는 로케이션들에 대응하는 맵, 그리드 포인트들

및/또는 폴리곤을 포함한다는 응답을 수신한다.  프로세싱 로직은 GNSS 신호 가시성이 검출되는지 그리고 GNSS

신호들이 이용가능해질 가능성이 있는지를 결정(프로세싱 블록(610))하기 위해 추정된 제 1 포지션 포지션에 기

초하여 GNSS 신호 가시성 데이터를 분석한다(프로세싱 블록(608)).  일 실시예에서, 프로세싱 로직은, 제 1 로

케이션이 (예를 들어, 폴리곤 테스트에 포인트를 사용하여) GNSS 신호 가시성의 폴리곤 내에 있는지를 검출하기

위해 GNSS 신호 가시성 데이터를 분석한다.  일 실시예에서, 프로세싱 로직은, 제 1 로케이션이 GNSS 신호 가시

성을 표시하는 포인트 상에 있는지, 또는 GNSS 신호 가시성로부터의 미리결정된 거리 내에 있는지를 결정한다.

일부  실시예들에서,  GNSS  가시성은  모바일  디바이스의  현재  로케이션  및  모바일  디바이스의  속도  및  헤딩

(heading)에 기초하여 추정될 수 있어, GNSS 위성들에 대한 탐색이, GNSS 신호들이 가시적일 수 있는 로케이션

에 실제 도달하기 전에 시작되는 것을 가능하게 한다. 

[0059] 프로세싱 로직은, GNSS 신호 가시성 데이터가 이용가능하지 않을 때, 업데이트된 실내 트랜시버 신호 정[0051]

보를 수신하는 프로세싱 블록(602)으로 리턴한다.  그러나 프로세싱 로직은, GNSS 신호들이 이용가능하다고 결

정될 때 모바일 디바이스의 GNSS 수신기를 활성화시킨다(프로세싱 블록(612)).  GNSS 수신기의 활성화 이후, 프

로세싱  로직은  하나  또는  그  초과의  GNSS  위성들로부터  GNSS  신호들을  획득하도록  시도한다(프로세싱 블록

(614)).  신호 데이터가 수신될 때, 프로세싱 로직은 수신된 GNSS 신호들에 적어도 부분적으로 기초하여 모바일

디바이스의 제 2 포지션을 추정한다(프로세싱 블록(616)).  일 실시예에서, 제 2 GNSS-기반 포지션 추정은 개선

된 모바일 디바이스 포지션을 획득하기 위해 실내 트랜시버-기반 포지션 추정과 조합될 수 있다.  일 실시예에

서, GNSS-기반 신호 정보 및 실내 트랜시버-기반 신호 정보는 개선된 모바일 디바이스 포지션을 계산하기 위해

조합될 수 있다.  또 다른 실시예에서, GNSS 신호 가시성 데이터와 함께 송신되는 GNSS 신호 품질 데이터, 및

모바일 디바이스 로케이션은, 앞서 논의된 것처럼, 프로세싱 로직이 가시적 GNSS 신호를 이용하는 방법 및 시기

를 결정할 수 있다.  예를 들어, 프로세싱 로직은 신호 세기, 위성들의 수 등에 기초하여 GNSS-기반 포지션 추
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정 또는 실내 트랜시버-기반 포지션 추정에 가중치를 적용할 수 있다.   실시예에서,  프로세싱 로직은 신호

세기, 위성들의 수 등에 기초하여 GNSS 신호들 또는 실내 트랜시버-기반 포지션 추정에 가중치를 적용할 수 있

다.  다른 예로서, GNSS 신호들이 이용가능하지만, 임의의 주어진 신호에 대해 표시된 신호 세기가 최소 임계치

신호 세기 미만인 경우, 프로세싱 로직은 GNSS 신호 또는 신호들이 최소 임계치 신호 세기 미만임을 무시한다. 

[0060] 프로세싱 블록(614)에서 GNSS 신호 데이터가 수신되었는지 여부와 관계없이, 프로세싱 로직은 GNSS 신호[0052]

포착 결과들을 보조 데이터 서버에 송신한다(프로세싱 블록(618)).  일 실시예에서, 추가의 데이터, 예컨대 수

신된 GNSS 신호들의 세기, 수신된 위성 신호들의 수 등이 또한 보조 데이터 서버에 송신된다.  아래 도 7에서

논의되는 것처럼, GNSS 신호 포착 결과들은 보조 데이터 서버가 클라우드 소싱을 통해 GNSS 신호 가시성 데이터

를 정제하는 것을 가능하게 한다. 

[0061] 게다가, 일 실시예에서, 프로세싱 블록(604)에서 제 1 포지션의 추정은 제 1 포지션과 연관된 불확실성[0053]

의 결정을 포함할 수 있다.  결정된 불확실성이 낮을 때, 그리고 프로세싱 로직이, 예시되지 않은 대안적 실시

예에서,  실내  트랜시버  신호들로부터 정확한  실내  포지션을  결정할  때,  프로세싱  로직은  나머지  블록(606-

618)을 스킵할 수 있다.  즉, 프로세싱 로직은 실내 트랜시버 신호-기반 포지션 결정과 연관된 정확도가 충분함

을 결정할 수 있다.  이 대안적 실시예에서, 프로세싱 로직은 GNSS 수신기의 활성화 및 GNSS 신호 분석과 연관

된 전력을 절약할 수 있다.  다른 실시예에서, GNSS 신호들의 도달 각도 가능성은, 예를 들어, 조합된 신호들의

DOP(dilution of precision)를 개선시킴으로써, GNSS 신호들의 포함이 전체 포지션 정확도를 개선시킬 가능성이

있는지를 결정하기 위해 분석될 수 있다. 

[0062]  도 7은 GNSS  신호 가시성 데이터를 정제하기 위한 방법(700)의 일 실시예에 대한 흐름도이다.  방법[0054]

(700)은 하드웨어(회로, 전용 로직 등), 소프트웨어(예컨대 범용성 컴퓨터 시스템 또는 전용 머신에서 실행됨),

펌웨어 또는 조합을 포함할 수 있는 프로세싱 로직에 의해 수행된다.  일 실시예에서, 방법(700)은 보조 데이터

서버(예를 들어, 보조 데이터 서버(240 또는 240))에 의해 수행된다.  

[0063] 도 7을 참조로, 프로세싱 로직은 모바일 디바이스들로부터의 GNSS 신호 포착 결과들을 수신함으로써 시[0055]

작된다(프로세싱 블록(702)).  일 실시예에서, GNSS 신호 포착 결과들은 하나 또는 그 초과의 모바일 디바이스

들로부터 실시간으로 또는 거의 실시간으로 수신된다.  일 실시예에서, 앞서 논의된 것처럼, GNSS 신호 포착 결

과들은 추가의 GNSS 신호 품질 데이터를 포함할 수 있다. 

[0064] 프로세싱 로직은, 물리적 구조물의 맵, 이전에 컴퓨팅된 GNSS 신호 가시성 데이터 및 모바일 디바이스들[0056]

로부터 수신된 실세계 신호 포착 결과들을 분석하며(프로세싱 블록(704)), GNSS 신호 가시성 데이터를 변경한다

(프로세싱 블록(706)).  일 실시예에서, 프로세싱 로직은 모바일 디바이스들로부터 GNSS 신호 포착 및 품질 데

이터를 끊임없이 수신한다.  이 포착 및 품질 데이터는 이후 GNSS 신호 가시성 데이터의 정확도를 결정하기 위

해 GNSS 신호 가시성 데이터와 상관될 수 있다.  수신된 실세계 결과들에 기초하여, 프로세싱 로직은 물리적 구

조물내의 모바일 디바이스들에 의해 경험되는 실세계 조건들을 반영하도록 GNSS 신호 가시성 데이터를 변경할

수 있다.  예를 들어, 주어진 포지션(또는 폴리곤)에 대한 신호 세기 품질 레이팅들은 인근 포지션들로부터 또

는 포지션(또는 폴리곤)에 대한 모바일 디바이스 보고들에 기초하여 업 또는 다운 조절될 수 있다.  게다가, 가

시적인 GNSS 신호들에 대응하는 폴리곤들은 커지거나, 축소되거나 아니면 보고된 GNSS 신호 포착 및 품질 결과

들, 예컨대 폴리곤 내의 것 및 인근 포지션들로부터의 것들 둘다로부터의 것들을 반영하도록 적응될 수 있다.

일 실시예에서, 상이한 모바일 디바이스들로부터의 실시간 및 실세계 결과들의 소싱(sourcing)은, 보고된 GNSS

신호 가시성 데이터의 정확도뿐만 아니라, 일부 실시예에서는, 상이한 GNSS 수신기들에 대한 자신의 적용가능성

을 보장한다.   

[0065] 대안적 실시예에서, 도 7에서 앞서 논의된 클라우드 소싱을 수행하는 프로세싱 로직은 또한 모바일 디바[0057]

이스, 예컨대 모바일 디바이스(110 또는 210)에서 수행될 수 있다.  이 실시예에서, 모바일 디바이스에서의 프

로세싱 로직은 실세계 GNSS 신호 포착 결과들을 분석하고, GNSS 신호 가시성 데이터를 변경하고, 그리고 보조

데이터 서버로 결과들을 송신하는 프로세싱 블록(704 및 706)을 수행할 수 있다.          

[0066] 본원에 논의된 디바이스들이 모바일 또는 무선 디바이스인 경우, 임의의 적절한 무선 통신 기술들에 기[0058]

초하는 아니며 이들을 지원하는 무선 네트워크를 통하여, 하나 또는 그 초과의 무선 통신 링크들을 통해 통신할

수 있다는 것이 인식되어야 한다.  예를 들어, 일부 양상들에서, 컴퓨팅 디바이스 또는 서버는 무선 네트워크를

포함하는 네트워크와 연관될 수 있다.  일부 양상들에서, 네트워크는 신체 영역 네트워크 또는 개인 영역 네트

워크(예를  들어,  초광대역  네트워크)를  포함할  수  있다.   일부  양상들에서,  네트워크는  LAN(local  area

network) 또는 WAN(wide area network)을 포함할 수 있다.  무선 디바이스는, 다양한 무선 통신 기술들, 프로
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토콜들, 또는 표준들, 예컨대, 예를 들어, CDMA, TDMA, OFDM, OFDMA, WiMAX, LTE, 및 Wi-Fi 중 하나 또는 그

초과의 것을 지원할 수 있거나 아니면 이들을 사용할 수 있다.  유사하게, 무선 디바이스는 다양한 대응하는 변

조 또는 멀티플렉싱 방식들 중 하나 또는 그 초과의 것을 지원할 수 있거나 아니면 이들을 사용할 수 있다.  모

바일 무선 디바이스는 다른 모바일 디바이스들, 셀 폰들, 다른 유선 및 무선 컴퓨터들, 인터넷 웹-사이트들 등

과 무선으로 통신할 수 있다. 

[0067] 본원의 교시들은 다양한 장치들(예를 들어, 디바이스들)에 통합(예를 들어, 이들 내에서 구현 또는 이들[0059]

에 의해 수행)될 수 있다.  예를 들어, 본원에 교시된 하나 또는 그 초과의 양상들은, 폰(예를 들어, 셀룰러

폰), PDA(personal data assistant), 테블릿, 모바일 컴퓨터, 랩톱 컴퓨터, 테블릿, 엔터테인먼트 디바이스(예

를  들어,  뮤직  또는  비디오  디바이스),  헤드셋(예를  들어,  헤드폰들,  이어피스  등),  메디컬 디바이스(예를

들어,  생체인식  센서,  심박수 측정기,  계보기(pedometer),  EKG(Electrocardiography)  디바이스 등),  사용자

I/O 디바이스, 컴퓨터, 서버, POS(point-of-sale) 디바이스, 엔터테인먼트 디바이스, 셋톱 박스, 또는 임의의

다른 적절한 디바이스에 통합될 수 있다.  이들 디바이스들은 상이한 전력 및 데이터 요건들을 가질 수 있으며

각각의 피처 또는 피처들의 세트에 대해 발생되는 상이한 전력 프로파일들을 야기할 수 있다.

[0068] 일부 양상들에서, 무선 디바이스는 통신 시스템에 대한 액세스 디바이스(예를 들어, Wi-Fi 액세스 포인[0060]

트)를 포함할 수 있다.  이러한 액세스 디바이스는, 예를 들어, 유선 또는 무선 통신 링크를 통해 다른 네트워

크(예를 들어, 인터넷 또는 셀룰러 네트워크와 같은 광대역 네트워크)에 대한 접속성을 제공할 수 있다.  따라

서, 액세스 디바이스는 다른 디바이스(예를 들어, Wi-Fi 스테이션)가 다른 네트워크 또는 일부 다른 기능에 액

세스하는 것을 가능하게 할 수 있다.  또한, 디바이스들 중 하나 또는 둘다 휴대용일 수 있으며 또는 일부 경우

들에서, 상대적으로 비휴대성일 수 있음을 인식해야 한다. 

[0069] 정보 및 신호들이 다양한 상이한 기술들 및 기법들 중 임의의 기술 및 기법을 사용하여 표현될 수 있음[0061]

을 당업자들은 이해할 것이다.  예를 들어, 상기 설명 전반에 걸쳐 참조될 수 있는 데이터, 명령들, 커맨드들,

정보, 신호들, 및 심볼들은 전압들, 전류들, 전자기파들, 자기장들 또는 자기 입자들, 광 필드 또는 광 입자들,

또는 이들의 임의의 결합에 의해 표현될 수 있다. 

[0070] 당업자들은, 본 개시물과 관련하여 설명되는 다양한 예시적 논리 블록들, 모듈들, 회로들 및 알고리즘[0062]

단계들이 전자 하드웨어, 컴퓨터 소프트웨어, 또는 이 둘의 조합들로서 구현될 수 있다는 것을 추가로 인식할

것이다.  하드웨어와 소프트웨어의 상호교환성을 명확히 하기 위해, 다양한 예시적인 컴포넌트들, 블록들, 모듈

들, 회로들, 및 알고리즘 단계들이 이들의 기능적 관점에서 설명되었다. 이러한 기능이 하드웨어로 구현되는지,

또는 소프트웨어로 구현되는지는 특정 애플리케이션 및 전체 시스템에 대해 부가된 설계 제한들에 의존한다.

당업자는 설명된 기능들을 각각의 특정 애플리케이션에 대해 다양한 방식으로 구현할 수 있지만, 이러한 구현

결정이 본 개시물의 범위를 벗어나는 것을 야기하는 것으로 해석되어서는 안 된다.

[0071] 본원에 개시된 실시예들과 관련하여 설명되는 다양한 예시적인  논리 블록들, 모듈들 및 회로들은 범용[0063]

프로세서, 디지털 신호 프로세서(DSP),  주문형 집적회로(ASIC), 필드 프로그래머블 게이트 어레이(FPGA) 또는

다른 프로그래머블 논리 디바이스, 이산 게이트 또는 트랜지스터 논리, 이산 하드웨어 컴포넌트들, 또는 본원에

설명된 기능들을 수행하도록 설계된 이들의 임의의 조합으로 구현 또는 수행될 수 있다. 범용 프로세서는 마이

크로프로세서일 수 있지만, 대안적으로, 프로세서는 임의의 종래의 프로세서, 제어기, 마이크로제어기 또는 상

태 머신일 수 있다.  또한, 프로세서는 컴퓨팅 디바이스들의 조합, 예를 들어 DSP 및 마이크로프로세서의 조합,

다수의 마이크로프로세서들, DSP 코어와 결합된 하나 또는 그 초과의 마이크로프로세서들, 또는 임의의 다른 이

러한 구성으로서 구현될 수 있다.

[0072] 개시된 실시예들과 관련하여 설명된 알고리즘 또는 방법의 단계들은 하드웨어로, 프로세서에 의해 실행[0064]

되는 소프트웨어 모듈로, 또는 이둘의 조합으로 직접 구체화될 수 있다.  소프트웨어 모듈들은 RAM 메모리, 플

래쉬  메모리,  ROM  메모리,  PROM  메모리,  EPROM  메모리,  EEPROM  메모리,  레지스터,  하드디스크,  소거가능

디스크, CD-ROM, 또는 공지된 저장 매체의 임의의 형태로서 상주할 수 있다.  예시적인 저장매체는 프로세서와

결합되어, 프로세서는 저장매체로부터 정보를 판독하여 저장매체에 정보를 기록한다.  대안적으로, 저장 매체는

프로세서에 통합될 수 있다.  프로세서 및 저장 매체는 ASIC에 상주할 수 있다.  ASIC은 사용자 단말 또는 컴퓨

팅 장치에 상주할 수 있다.  대안적으로, 프로세서 및 저장 매체는 사용자 단말 또는 컴퓨팅 장치에서 이산 컴

포넌트로서 상주할 수 있다. 

[0073] 하나 또는 그 초과의 예시적 실시예들에서, 설명된 기능들은 하드웨어, 소프트웨어, 펌웨어 또는 이들의[0065]

결합으로 구현될 수 있다.  컴퓨터 프로그램 물건과 같은 소프트웨어로 구현될 경우, 기능들은, 비-일시적 컴퓨
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터 판독가능 매체 상의 하나 또는 그 초과의 명령들 또는 코드 상에 저장되거나 이를 통해 송신될 수 있다.  컴

퓨터 판독가능한 매체는 컴퓨터 저장 매체 및 일 장소에서 다른 장소로 컴퓨터 프로그램의 전달을 가능하게 하

는 임의의 매체를 포함하는 통신 매체 둘 다를 포함할 수 있다.  저장 매체는 컴퓨터에 의해 액세스될 수 있는

임의의 이용가능한 매체일 수 있다.  제한되지 않는 예로써, 이러한 비-일시적 컴퓨터-판독가능 매체는, RAM,

ROM, EEPROM, CD-ROM 또는 다른 광학 디스크 저장소, 자기 디스크 저장소 또는 다른 자기 저장 장치들, 또는 명

령들 또는 데이터 구조들의 형태로 원하는 프로그램 코드를 전달 또는 저장하는데 사용될 수 있고 컴퓨터에 의

해 액세스될 수 있는 다른 매체를 포함할 수 있다.  또한, 임의의 연결 수단이 컴퓨터 판독가능한 매체로 적절

히 지칭될 수 있다.  예를 들어, 소프트웨어가 웹사이트, 서버 또는 동축 케이블, 광섬유 케이블, 연선(twisted

pair), DSL(digital subscriber line), 또는 적외선, 고주파(radio), 및 마이크로웨이브와 같은 무선 기술들을

이용한 다른 원격 소스로부터 송신되는 경우, 동축 케이블, 광섬유 케이블, 연선(twisted pair), DSL, 또는 적

외선, 고주파(radio), 및 마이크로웨이브와 같은 무선 기술들은 매체의 정의에 포함된다.  여기서 사용되는 디

스크(disk)  또는  디스크(disc)는  컴팩트  디스크(CD),  레이저  디스크,  광  디스크,  DVD(digital  versatile

disc), 플로피 디스크 및 블루-레이(blu-ray) 디스크를 포함하며, 여기서 "디스크들(disks)"은 대게 데이터를

자기적으로 재생하며, "디스크들(discs)"은 데이터를 레이저로 광학적으로 재생한다.  이들의 조합들 또한 비-

일시적 컴퓨터 판독가능 매체의 범주에 포함되어야 한다. 

[0074] 개시된 실시예들의 상기 설명은 임의의 당업자가 본 발명을 이용하거나 또는 구성하는 것을 가능하게 하[0066]

기 위해 제공된다.  이들 실시예들에 대한 다양한 변형들이 당업자들에게 명백할 것이며, 본원에 정의된 일반적

인 원리들은 본 발명의 범위 및 사상을 이탈하지 않고 다른 실시예들에 적용될 수 있다.  따라서, 본 발명은 본

원에 도시된 실시예들로 제한되도록 의도되는 것이 아니라, 본원에 개시된 원리들 및 신규한 특징들과 일치하는

최광의 범위를 따르도록 의도된다.

 [0067]
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