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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第１区分
【発行日】平成23年9月15日(2011.9.15)

【公開番号】特開2010-38799(P2010-38799A)
【公開日】平成22年2月18日(2010.2.18)
【年通号数】公開・登録公報2010-007
【出願番号】特願2008-203685(P2008-203685)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｓ  19/34     (2010.01)
   Ｇ０１Ｃ  21/28     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｓ   5/14    ５５２　
   Ｇ０１Ｃ  21/00    　　　Ｄ

【手続補正書】
【提出日】平成23年8月2日(2011.8.2)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　電源用のバッテリと、
　このバッテリにより駆動され、ＧＰＳ衛星からの測位用電波を受信して現在位置を測定
する第１の測位手段と、
　を備えた測位装置において、
　当該測位装置における装置本体の移動速度を検出する移動速度検出手段と、
　この移動速度検出手段により検出された移動速度が所定値以下か否かを判別する判別手
段と、
　この判別手段により前記移動速度が所定値以下と判別された場合に、前記第１の測位手
段を間欠的に駆動させる間欠駆動手段と、
　前記装置本体の移動距離および移動方向を測定するためのセンサ手段と、
　このセンサ手段の出力に基づき求められた移動距離および移動方向に従って、前回測定
された位置を変位させることで現在の位置を求める第２の測位手段と、
　を備え、
　前記間欠駆動手段により前記第１の測位手段の駆動が停止される間欠期間においては、
前記第２の測位手段による現在位置の測定が行われることを特徴とする測位装置。
【請求項２】
　前記間欠駆動手段は、
　前記移動速度検出手段により検出された前記所定値以下の速度に応じて前記第１の測位
手段の駆動間隔を変化させることを特徴とする請求項１記載の測位装置。
【請求項３】
　時間間隔の計時を行うカウント手段を備え、
　前記間欠駆動手段は、前記カウント手段が設定された時間間隔を計時したことに基づい
て前記第１の測位手段を駆動する構成であることを特徴とする請求項１記載の測位装置。
【請求項４】
　前記判別手段により前記移動速度が所定値以下と判別されない場合に前記第１の測位手
段を駆動する通常駆動手段を備え、
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　前記間欠駆動手段は、
　前記通常駆動手段が前記第１の測位手段を駆動する間隔よりも長い間隔を開けて前記第
１の測位手段を駆動する構成であることを特徴とする請求項１記載の測位装置。
【請求項５】
　前記間欠駆動手段により前記第１の測位手段の駆動が停止される間欠期間においては、
前記第１の測位手段へ供給される少なくとも一部の電源が停止される構成であることを特
徴とする請求項１記載の測位装置。
【請求項６】
　前記センサ手段は、
　前記装置本体の加速度を検出する加速度センサと、
　前記装置本体の向きを検出する方向センサと、
　を有し、
　前記第２の測位手段は、
　前記加速度センサと前記方向センサの出力から各方向成分の加速度を積分演算して各方
向成分の移動速度を算出する第１の演算手段と、
　この演算された各方向成分の移動速度を積分演算して各方向成分の移動距離を算出する
第２の演算手段と、
　を有することを特徴とする請求項１記載の測位装置。
【請求項７】
　前記移動速度検出手段は、
　前記センサ手段および前記第１の演算手段から構成されることを特徴とする請求項６記
載の測位装置。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　上記目的を達成するため、請求項１記載の発明は、
　電源用のバッテリと、
　このバッテリにより駆動され、ＧＰＳ衛星からの測位用電波を受信して現在位置を測定
する第１の測位手段と、
　を備えた測位装置において、
　当該測位装置における装置本体の移動速度を検出する移動速度検出手段と、
　この移動速度検出手段により検出された移動速度が所定値以下か否かを判別する判別手
段と、
　この判別手段により前記移動速度が所定値以下と判別された場合に、前記第１の測位手
段を間欠的に駆動させる間欠駆動手段と、
　前記装置本体の移動距離および移動方向を測定するためのセンサ手段と、
　このセンサ手段の出力に基づき求められた移動距離および移動方向に従って、前回測定
された位置を変位させることで現在の位置を求める第２の測位手段と、
　を備え、
　前記間欠駆動手段により前記第１の測位手段の駆動が停止される間欠期間においては、
前記第２の測位手段による現在位置の測定が行われることを特徴としている。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１３
【補正方法】削除
【補正の内容】
【手続補正４】
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【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１４】
　請求項６記載の発明は、請求項１記載の測位装置において、
　前記センサ手段は、
　前記装置本体の加速度を検出する加速度センサと、
　前記装置本体の向きを検出する方向センサと、
　を有し、
　前記第２の測位手段は、
　前記加速度センサと前記方向センサの出力から各方向成分の加速度を積分演算して各方
向成分の移動速度を算出する第１の演算手段と、
　この演算された各方向成分の移動速度を積分演算して各方向成分の移動距離を算出する
第２の演算手段と、
　を有することを特徴としている。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００１５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００１５】
　請求項７記載の発明は、請求項６記載の測位装置において、
　前記移動速度検出手段は、
　前記センサ手段および前記第１の演算手段から構成されることを特徴としている。
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