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【手続補正書】
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【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】
　加速度センサー、速度センサー及びジャイロセンサーの少なくとも何れかのセンサーを
用いて移動状況を検出することと、
　前記センサーの検出値に含まれうる最大の検出誤差を算出することと、
　前記検出結果及び前記検出誤差を用いて、測位用衛星から受信した衛星信号の追尾に用
いられ、且つループバンド幅の変更が可能な追尾用フィルターの前記ループバンド幅を設
定することと、
　を含む衛星信号追尾方法。
【請求項２】
　前記移動状況を検出することは、所与のタイミングで前記何れかのセンサーの出力に対
するキャリブレーション処理を実行することを含み、
　前記誤差を算出することは、前記キャリブレーション処理を実行してからの経過時間を
用いて、前記誤差を算出することを含む、
　請求項１に記載の衛星信号追尾方法。
【請求項３】
　前記ループバンド幅を設定することは、前記衛星信号の受信環境を用いて前記ループバ
ンド幅を設定することを含む、
　請求項１又は２に記載の衛星信号追尾方法。
【請求項４】
　前記ループバンド幅を設定することは、前記追尾用フィルターのフィルター次数を用い
て前記ループバンド幅を設定することを含む、
　請求項１～３の何れか一項に記載の衛星信号追尾方法。
【請求項５】
　請求項１～４の何れか一項に記載の衛星信号追尾方法を行って、前記衛星信号を追尾す
ることと、
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　前記追尾された前記衛星信号を用いて位置を算出することと、
　を含む位置算出方法。
【請求項６】
　加速度センサー、速度センサー及びジャイロセンサーの少なくとも何れかのセンサーを
用いて移動状況を検出する検出部と、
　前記検出部の検出結果及び前記検出部の前記センサーの検出値に含まれうる最大の検出
誤差を用いて、測位用衛星から受信した衛星信号の追尾に用いられ、且つループバンド幅
の変更が可能な追尾用フィルターの前記ループバンド幅を設定する設定部と、
　を備えた衛星信号追尾装置。
【請求項７】
　加速度センサー、速度センサー及びジャイロセンサーのうちの少なくとも１つのセンサ
ーと、
　前記少なくとも１つのセンサーの出力を用いて移動状況を検出する移動状況検出部と、
　測位用衛星からの衛星信号の追尾に用いられ、且つループバンド幅の変更が可能な追尾
用フィルターと、
　前記移動状況検出部の検出結果及び前記移動状況検出部の前記センサーの検出値に含ま
れうる最大の検出誤差を用いて、前記追尾用フィルターの前記ループバンド幅を設定する
設定部と、
　前記追尾用フィルターにより追尾された衛星信号を用いて位置を算出する位置算出部と
、
　を備えた位置算出装置。
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