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Tiivistelma - Sammandrag

Keksinndén kohteena on liikkuvan aseman
paikallistamismenetelmd 3ja solukkoradio-
verkko. Menetelmd kdsittda seuraavat aske-
leet: liikkuvan aseman (150) vastaanotta-
mat ja mittaamat tiedot valitetdan verkon-
hallintajarjestelm&lle (100), verrataan
liikkuvan aseman (150) vastaanottamia ja
mittaamia tietoja kentdnvoimakkuusmatrii-
sissa (220) esitettyihin kentanvoimakkuus-
tietoihin, estimoidaan 1liikkuvan aseman
(150} sijainti kentanvoimakkuusmatriisin
(220) koordinaatteina suhteessa palvelevan
solun (132) tukiasemaan (124) ja ainakin
yhden naapurisolun (130) tukiasemaan (126)
siten, etta liikkuvan aseman (150) vas-
taanottamat ja mittaamat tiedot (140, 142)
parhaiten vastaavat kentidnvoimakkuusmat -
riisissa (220) esitettyja kentanvoimak-
kuustietoja. Keksinndéssid esitetaan myos
tarpeelliset modifikaatiot menetelmaa

kdyttavaan jarjestelmiin.



Uppfinningen avser ett fé&rfarande f&r lo-
kalisering av en mobilstation och ett cel-
luldrradionat. Forfarandet omfattar fol-
jande steg: data, som mottagits och upp-
matts av mobilstationen (150) f&rmedlas
till natkontrollsystemet (100), de av mo-
bilstationen (150) mottagna och uppmatta
data jamfors med faltstyrkedata framstall-
da i en faltstyrkematris (220), mobilsta-
tionens (150) position estimeras som koor-
dinater i faltstyrkematrisen (220) i rela-
tion till den betjanande cellens (132)

basstation (124) och basstationen (126)

foér Atminstone en granncell (130) s& att
den av mobilstationen (150) mottagna och
uppmitta informationen (140, 142) pa béasta
satt motsvarar den i faltstyrkematrisen
(220) framstallda faltstyrkeinformationen.

I uppfinningen beskrivs &ven nédiga modi -

fikationer foér systemet som anvander for-
farandet.
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Liikkuvan aseman paikallistamismenetelmd ja solukkora-

dioverkko

Tekniikan ala

Keksinnén kohteena on menetelmid paikallistaa liikku-
va asema solukkoradioverkossa, joka solukkoradioverkko
kasittda ainakin yhden verkonhallintajirjestelman, ainakin
yhden verkkojdrjestelmdn, ainakin yhden tukiasemajarjes-
telmén ja ainakin yhden liikkuvan aseman, joka verkonhal-
lintajédrjestelmd kasitt3d kentdnvoimakkuusmatriisin, joka
kentanvoimakkuusmatriisi k&sittda koordinaattitiedot ja
kentdnvoimakkuustiedot palvelevalle solulle ja ainakin
vyhdelle naapurisolulle, joka tukiasemajérjestelmd kasittaa
ainakin kaksi tukiasemaa ja ainakin yhden tukiasemaohjai-
men, ja tukiasemalla on kuuluvuusalue eli solu, ja liikku-
valla asemalla on kaksisuuntainen radioyhteys palvelevan
solun tukiasemaan, ja liikkuvalla asemalla on kuuntelura-
dioyhteys ainakin yhteen naapurisolun tukiasemaan, ja
liikkuva asema vastéanottaa tietoja koskien kaksisuuntais-
ta radioyhteyttdédn palvelevan solun tukiasemalta, ja liik-
kuva asema mittaa tietoja koskien kaksisuuntaista radioyh-
teyttadn palvelevan solun tukiasemaan, ja liikkuva asema
mittaa tietoja koskien kuunteluradioyhteyttdin ainakin
yhteen naapurisolun tukiasemaan.

Tekniikan taso

Tunnetuissa solukkoradioverkoissa ei liikkuvan ase-
man sijaintia voida m3&ritt&a kovinkaan tarkasti. Kuviossa
3 kuvataan menetelmd, jolla liikkuvan aseman sijainti voi-
daan mdarittda karkeasti etdisyytens tukiasemasta. Tuki-
asemalla 124 on kaksisuuntainen radioyhteys 140 liikkuvaan
asemaan 150. Tukiasema 124 tietd3 kyseisen yhteyden 140
ajastuksen edistdmistekijan TA 300, jota kaytetdan kompen-
soimaan liikkuvan aseman 150 ja tukiaseman 124 vialisesti
etaisyydestd johtuvaa radioaaltojen etenemisviivettd. Tu-

kiasema 124 ilmoittaa laskemansa TA:n 300 liikkuvalle ase-
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malle 150, jotta liikkuva asema 150 voi viivastyttaa
ldhetyshetkeddn TA:n 300 mukaisesti. TA:n 300 arvo 1 vas-
taa noin 550 metrin etdisyytta tukiasemasta 124, TA:n 300
arvo 2 vastaa noin 1100 metrin etdisyytta, TA:n 300 arvo 3
vastaa noin 1650 metrin etdisyyttd, jne. Periaatteellinen
etdisyys tukiasemasta on siis TA 300 kerrottuna 550 met-
rilld. Monitie-etenemisen johdosta laskettu etdisyys voi
poiketa todellisesta etdisyydestd 550 - 1100 metri&, jois-
sain tapauksissa jopa enemman. Toisaalta jos tukiasemassa
124 on ymparisiteilevaé antenni, ei liikkuvan aseman 150
sijainnista voida t&11& menetelmdlld sanoa muuta kuin,
ettd se on periaatteessa alueella 310, joka on tietylla
etaisyydelld tukiasemasta 124. Kaytanndssa alueen kokokin
on laajempi kuin kuviossa kuvattu 550 metrid halkaisijal-
taan oleva alue 310. Jos tukiaseman 124 peittoalue on taas
jaettu kolmeen sektoriin, saadaan hieman pienempi alueen
koko, jolla alueella liikkuva asema 150 sijaitsee. Esimer-
kiksi kuviossa se olisi yksi kolmasosa alueesta 310, siis
120 asteen laajuinen kaistale. Kuvatusta menetelmasta ei
siis ole paljoakaan hydtya, jos liikkuvan aseman 150 si-
jainti pit&4 paikallistaa niin, etta se voidaan loytaa.

Toinen tunnettu ratkaisu on yhdist&a liikkuvaan ase-
maan GPS-vastaanotin, jolla sijainti voidaan paikallistaa
erittain tarkasti. Tamin menetelmdn suuri haitta ovat GPS-
vastaanottimen osista aiheutuvat lisdkustannukset liikku-
van aseman valmistamiseen, sek& liikkuvan aseman koon kas-
vaminen ja painon lisddntyminen.

Keksinnén tunnusmerkit

Esilld olevan keksinnén tarkoituksena onkin toteut-
taa liikkuvan aseman paikallistamismenetelm3, jossa valte-
t44n tunnetun tekniikan mukaisten ratkaisujen haitat.

Tama saavutetaan johdannossa esitetyn tyyppisella
menetelmdlld, jolle on tunnusomaista, ettd menetelma k&-
sittdad seuraavat askeleet:

A) liikkuvan aseman vastaanottamat ja mittaamat tie-
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dot valitetddn verkonhallintajidrjestelmalle,

B) verrataan liikkuvan aseman vastaanottamia ja mit-
taamia tietoja kentdnvoimakkuusmatriisissa esitettyihin
kentanvoimakkuustietoihin,

C) estimoidaan liikkuvan aseman sijainti kentdnvoi-
makkuusmatriisin koordinaatteina suhteessa palvelevan so-
lun tukiasemaan ja ainakin yhden naapurisolun tukiasemaan
siten, etta liikkuvan aseman vastaanottamat ja mittaamat
tiedot parhaiten vastaavat kentdnvoimakkuusmatriisissa
esitettyjd kentdnvoimakkuustietoja.

Keksinndén kohteena on lisdksi jarjestelmid paikallis-
taa liikkuva asema solukkoradioverkossa, joka solukkora-
dioverkko kdsittd& ainakin yhden verkonhallintajirjestel-
man, ainakin yhden verkkojdrjestelmén, ainakin yhden tuki-
asemajdrjestelmdn ja ainakin yhden liikkuvan aseman, joka
verkonhallintajadrjestelma kasittda& kentdnvoimakkuusmatrii-
sin, joka kentdnvoimakkuusmatriisi k&sitt&d koordinaatti-
tiedot ja kentdnvoimakkuustiedot palvelevalle solulle ja
ainakin yhdelle naapurisolulle, joka tukiasemajirjestelmi
kdsittaa ainakin kaksi tukiasemaa ja ainakin yhden tu-
kiasemaohjaimen, ja tukiasemalla on kuuluvuusalue eli so-
lu, ja liikkuvalla asemalla on kaksisuuntainen radioyhteys
palvelevan solun tukiasemaan, ja liikkuvalla asemalla on
kuunteluradioyhteys ainakin yhteen naapurisolun tu-
kiasemaan, ja liikkuva asema vastaanottaa tietoja koskien
kaksisuuntaista radioyhteyttddn palvelevan solun tu-
kiasemalta, ja liikkuva asema mittaa tietoja koskien kak-
sisuuntaista radioyhteytt&d&n palvelevan solun tukiasemaan,
ja liikkuva asema mittaa tietoja koskien kuunteluradioyh-
teyttddn ainakin yhteen naapurisolun tukiasemaan.

Keksinnén mukaiselle jarjestelmdlle on tunnusomais-
ta, etta verkonhallintajdrjestelmd on sovitettu vastaanot-
tamaan liikkuvan aseman vastaanottamia ja mittaamia tieto-
ja, ja estimoimaan n&itd tietoja hyvaksikdyttden liikkuvan

aseman sijainti kentdnvoimakkuusmatriisin koordinaatteina.
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Keksinnoén mukaisella menetelmdlld saavutetaan suuria
hydtyjd. Erittain suuri hydty on se, ettd liikkuvan aseman
sijainti voidaan mddrittdd niin tarkasti, ettd se kyetaan
16ytamaadn esimerkiksi kayttdjan ollessa hddassd. Hyddyl-
listd on myds se, ettd liikkuvan aseman reittia voidaan
seurata. Toinen suuri hydty on se, etta liikkuvan aseman
rakenteeseen ei tarvita suuria muutoksia, sen valmistus-
kustannukset eivat nouse, liikkuvan aseman paino ja koko
eivadt suurene. Erittdin suuri hydty on se, ettd menetel-
madlla voidaan tunnistaa verkon ruuhka-alueet, jolloin ver-
kon kayttdd voidaan suunnitella niiden osalta luotettavam-
maksi. Keksinndn mukaisella jarjestelmalla ovat samat edut
kuin mitd menetelmdlle on edelld kuvattu. Keksinndén edul-
liset toteutusmuodot ja muut yksityiskohtaisemmat toteu-
tusmuodot korostavat keksinnén etuja.

Kuvioiden selitys

Seuraavassa keksint®d selitetddn tarkemmin viitaten
oheisten piirustusten mukaisiin esimerkkeihin, joissa

kuvio 1 esittda keksinnén mukaista solukkoradioverk-
koa,

kuvio 2 esittda verkonhallintajarjestelmdn rakennet-
ta olennaisilta osiltaan,

kuvio 3 esitt3d jo selostettua tunnetun tekniikan
mukaista menetelmd& ja sen haittapuolia,

kuvio 4 esittdid keksinndn mukaisen menetelmdn to-
teuttamista.

Edullisten toimintamuotojen kuvaus

Kuviossa 1 kuvataan tyypillinen solukkoradioverkko.
Se kasittaa ainakin yhden verkonhallintajérjestelman 100,
ainakin yhden verkkojirjestelm&n 110, ainakin yhden tuki-
asemajarjestelmdn 120 ja ainakin yhden liikkuvan aseman
150.

Verkonhallintajarjestelmalla 100 kaytetaan, kontrol-
loidaan ja yllapidetddn solukkoradioverkon eri toimintoja.

Verkko-operaattori saa verkonhallintajarjestelman 100
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kautta tietoa toiminnan ja tarjottujen palveluiden laadus-
ta. Verkko-operaattori saataa verkonhallintajarjestelman
100 kautta matkapuhelinjdrjestelmdn eri parametreja jJa
ndin ohjaa sen toimintaa. Verkonhallintajarjestelma 100
kdsitt&d kentdnvoimakkuusmatriisin. Kentdnvoimakkuusmat -
riisi késittad koordinaattitiedot ja kentanvoimakkuustie-
dot palvelevalle solulle 132 ja ainakin yhdelle naapu-
risolulle 130. Digitaalinen kartta on tunnetun tekniikan
mukainen digitoitu kartta, joka tunnetaan suunnittelu- ja
ennustustydkalun yhteydesta (ei kuvattu), ja jota kdayte-
tdan radioverkon suunnittelu- ja kayttddnottovaiheissa
apuna suunniteltaessa miten radioverkko saadaan kattamaan
halutut alueet. Silla voidaan myds ennustaa, mitkd kohdat
ovat mahdollisesti ongelmallisia kuuluvuuden suhteen. Ra-
dicaaltojen etenemismallia myds viritetddn ja tarkistetaan
maastossa tehtavilld mittauksilla, ndin saadaan mitatut ja
ennustetut kentdnvoimakkuustiedot kullekin solulle.

Verkkojdrjestelmén 110 padtehtava on puhelunohjaus,
joten se ké&sittdd matkapuhelinkeskuksen (jota ei ole ku-
vattu) .

Tukiasemajérjestelmd 120 kdasittda ainakin kaksi
tukiasemaa 124, 126 ja ainakin yhden tukiasemaohjaimen
122. Tukiasemajarjestelmd 120 on vastuussa radiotien kont-
rollista. Tukiasemalla 124, 126 on kuuluvuusalue eli solu
130, 132.

Liikkuvalla asemalla on kaksisuuntainen radioyhteys
140 palvelevan solun 132 tukiasemaan 124. Liikkuvalla ase-
malla on kuunteluradioyhteys 142 ainakin yhteen naapuriso-
lun 130 tukiasemaan 126. Liikkuva asema 150 vastaanottaa
tietoja koskien kaksisuuntaista radioyhteyttddn 140 palve-
levan solun 132 tukiasemalta 124. Liikkuva asema 150 mit-
taa tietoja 140 koskien kaksisuuntaista radioyhteytté&én
140 palvelevan solun 132 tukiasemaan 124. Liikkuva asema
150 mittaa tietoja 142 koskien kuunteluradioyhteyttddn 142
ainakin yhteen naapurisolun 130 tukiasemaan 126. Kaikissa
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kuvioissa yhteydelld 140, 142, 410 kuvataan myos liikkuvan
aseman 150 yhteydestd saamia tietoja ja suorittamia ken-
tanvoimakkuusmittauksia.

Liikkuvan aseman paikallistamismenetelma kasittaa
yleisella tasolla seuraavat askeleet:

A) liikkuvan aseman 150 vastaanottamat ja mittaamat
tiedot valitetain verkonhallintajarjestelmalle 100,

B) verrataan liikkuvan aseman 150 vastaanottamia ja
mittaamia tietoja kentdnvoimakkuusmatriisissa 220 esitet-
tyihin kent&nvoimakkuustietoihin.

C) estimoidaan liikkuvan aseman 150 sijainti kentan-
voimakkuusmatriisin 220 koordinaatteina suhteessa palvele-
van solun 132 tukiasemaan 124 Jja ainakin yhden naapu-
risolun 130 tukiasemaan 126 siten, ettd liikkuvan aseman
150 vastaanottamat ja mittaamat tiedot 140, 142 parhaiten
vastaavat kentanvoimakkuusmatriisissa 220 esitettyja ken-
tanvoimakkuustietoja.

Tarkastellaan kuviota 4, jossa on pelkistden kuvattu
menetelmé&n soveltamisen kannalta olennaiset osat GSM/DCS-
jarjestelmissa. Kuviossa on palvelevan solun 132 tukiasema
124 ja kaksi naapurisolun tukiasemaa 126, 400. Liikkuvalla
asemalla 150 on kaksisuuntainen radioyhteys 140 palvelevan
solun 132 tukiasemaan 124. Liikkuva asema 150 vastaanottaa
ajastuksen edistamistekijan TA 300 palvelevan solun 132
tukiasemalta 124. Kuviossa on kuvattu TA:n 300 eri arvoja
(1, 2, 3) vastaavat etdaisyysvyodhykkeet palvelevan solun
132 tukiasemasta 124 . Tassi esimerkissa TA 300 saa arvoksi
3. Liikkuva asema 150 mittaa kentanvoimakkuuden 140 palve-
levan solun tukiasemalle 124, joka kentanvoimakkuus 140
saa arvon -84 dBm. Lisaksi liikkuvalla asemalla 150 on
kaksi kuunteluradioyhteyttd 142, 410 naapurisolujen 130,
420 tukiasemiin 126, 400. Liikkuva asema 150 mittaa kuun-
teluradioyhteyksien kenté&nvoimakkuudet 142, 410, jolloin
naapurisolun 130 tukiaseman 126 kentanvoimakkuus 142 saa

arvon -92 dBm ja naapurisolun 420 tukiaseman 400 kentan-
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voimakkuus 410 saa arvon -70 dBm. Paikantamismenetelma
kdsittad seuraavat askeleet:

A) liikkuva aseman 150 vastaanottama ajastuksen
edistamistekijé 300, liikkuvan aseman 150 mittaama palve-
levan solun 132 kentanvoimakkuus 140, ja liikkuvan aseman
150 mittaama ainakin yhden naapurisolun 130 kent&nvoimak-
kuus 142 (tassd esimerkissd lisdksi toisen naapurisolun
420 kentanvoimakkuus 410) valitetaan identifiointitietoi-
neen verkonhallintajarjestelmalle 100,

B) estimoidaan liikkuvan aseman 150 sijainti palve-
levan solun alueella ajatuksen edistémistekijan 300 mu-
kaan,

C) tarkennetaan liikkuvan aseman 150 sijainnin esti-
maattia vertaamalla liikkuvan aseman 150 mittaamaa palve-
levan solun 132 kentdnvoimakkuutta 140 kentdnvoimakkuus-
matriisissa 220 esitettyihin kyseisen palvelevan solun 132
kentdnvoimakkuustietoihin,

D) tarkennetaan liikkuvan aseman 150 sijainnin esti-
maattia vertaamalla liikkuvan aseman 150 mittaamaa naapu-
risolun 130 kent&nvoimakkuutta 142 kentdnvoimakkuusmatrii-
sissa 220 esitettyihin kyseisen naapurisolun 130 kentdn-
voimakkuustietoihin,

E) toistetaan vaihetta D) kunnes riittdvi madri mit-
taustuloksia on kdsitelty, eli tdssa esimerkissd tarkenne-
taan liikkuvan aseman 150 sijainnin estimaattia vertaamal-
la liikkuvan aseman 150 mittaamaa toisen naapurisolun 420
kentdnvoimakkuutta 410 kent&nvoimakkuusmatriisissa 220
esitettyihin kyseisen toisen naapurisolun 420 kentdnvoi-
makkuustietoihin,

F) esitetddn liikkuvan aseman 150 sijainti kentdn-
voimakkuusmatriisin 220 koordinaatteina.

Edella kuvatussa esimerkissd oli kahden naapurisolun
tukiaseman mittaustiedot kaytettdvissd. Vaikka kaytettd-
vissd olisi vain yhden naapurisolun mittaustiedot, saavu-

tetaan silloinkin parempi tulos kuin pelkidstddn kayttamal-
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14 palvelevan solun TA:ta. Keksinnén parhaassa kayttomuo-
dossa GSM/DCS -jarjestelmadssa kuuden parhaiten kuuluvan
naapurisolun mittaustiedot ovat kdaytettavissa. Liikkuva
asema voisi periaatteessa mitata kaikkien niiden tukiase-
mien radiokentdn voimakkuuden, jotka ovat sen naapurilis-
tassa. Listassa on maksimissaan 32 tukiasemaa. Tadma vaati-
si kuitenkin muutoksen GSM/DCS -jarjestelmén spesifikaati-
oihin.

Liikkuvan aseman 150 reitti muodostetaan ainakin
kahdesta liikkuvan aseman 150 sijainnista. Liikkuvan ase-
man 150 reitti& verrataan digitaalisessa kartassa nakyviin
teihin, katuihin tai muihin kiytett&viin kulkuvayliin, ja
sitten korjataan liikkuvan aseman 150 reittia vastaamaan
kaytettyad kulkuvaylad. Reitin vertaaminen suoritetaan esi-
merkiksi hahmontunnistusmenetelmalla.

Keksinndn erids edullinen kayttdmuoto on se, ettd me-
netelmad kaytetdan tunnistamaan solukkoradioverkon ruuhka-
alueet muodostamalla liikkuvien asemien 150 sijainnin ja-
kauma soluissa 130, 132.

Tietoturvasyistd menetelmdn mukainen jarjestelma on
asetettavissa tilaan, jossa ainoastaan h&tdpuhelua soitta-
van liikkuvan aseman 150 sijainti niytetdan kentanvoimak-
kuusmatriisin 220 koordinaatteina.

Menetelmdn tarkkuutta voidaan parantaa siten, etta
sisatiloissa olevat solut 130, 132 seka mahdollisesti kay-
tettavat vuotavat kaapelit ja toistimet tunnistetaan ver-
konhallintajidrjestelmiéssa 100, jolloin sisidtilojen aiheut-
tama vaimennus sek& vuotavien kaapelien ja toistimien
kayttd huomioidaan menetelmassa.

Tarkastellaan 7jalleen kuviota 1, jossa kuvatussa
jarjestelmissd menetelmdd sovelletaan. Verkonhallintajar-
jestelmd 100 on sovitettu vastaanottamaan liikkuvan aseman
150 vastaanottamia ja mittaamia tietoja, Jja estimoimaan
naita tietoja hyvaksikédyttéden liikkuvan aseman 150 sijain-

ti kentanvoimakkuusmatriisin 220 koordinaatteina. Alan
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ammattimiehelle on selvdd, ettd tamd sovittaminen voidaan
tehdd monilla eri tavoilla. Kuviossa 2 esitetddn erés
edullinen toteutusmuoto. Verkonhallintajarjestelmd 100
kdsittaa valineet 200 vastaanottaa liikkuvan aseman 150
vastaanottama ajastuksen edistamistekijd& 300, liikkuvan
aseman 150 mittaama palvelevan solun 132 kentanvoimakkuus
140, liikkuvan aseman 150 mittaama ainakin yhden naapu-
risolun 130 kentdnvoimakkuus 142, ja kaikkien edelld mai-
nittujen tietojen identifiointitiedot, v&lineet 210 esti-
moida liikkuvan aseman 150 sijainti ajastuksen edist&mis-
tekijan 300 mukaan, vdlineet 210 verrata liikkuvan aseman
150 mittaamaa palvelevan solun 132 kentd&nvoimakkuutta 140
kentanvoimakkuusmatriisissa 220 esitettyihin palvelevan
solun 132 kentd&nvoimakkuustietoihin, valineet 210 verrata
liikkuvan aseman 150 mittaamaa naapurisolun 130 kentdnvoi-
makkuutta 142 kentdnvoimakkuusmatriisissa 220 esitettyihin
kyseisen naapurisolun 130 kent&dnvoimakkuustietoihin, v&li-
neet 230 esitt&d liikkuvan aseman 150 sijainti kent&nvoi-
makkuusmatriisin 220 koordinaatteina.

Keksinndén kannalta ei ole oleellista, mika osa ver-
konhallintajarjestelmastd 100 sovitetaan vastaanottamaan
menetelman vaatimat tiedot ja suorittamaan niiden k&dsitte-
ly. Mika tahansa verkonhallintajdrjestelmdn 100 osa voi-
daan sovittaa toteuttamaan menetelmln mukaiset toiminnot.
Menetelmd voidaan suorittaa myds sellaisissa verkonhallin-
tajadrjestelmdn 100 osissa, jotka on té&stid kuvauksesta
selvyyden vuoksi jatetty pois. Lisdksi verkonhallintajéar-
jestelmdn 100 koostuessa useista eri osista, voidaan mene-
telman toteuttavan jarjestelmdn osat hajauttaa naihin ver-
konhallintajdrjestelmdn 100 erillisiin osiin.

Jo aiemmin mainitun suunnittelu- ja ennustustydkalun
sisaltamien tietojen pohjalta (digitaalinen kartta) voi-
daan laatia keksinnén mukainen kentdnvoimakkuusmatriisi
koordinaattitietoineen ja kentdnvoimakkuustietoineen. Ken-
tanvoimakkuustiedot voivat olla mitattuja ja/tai ennustet-
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tuja. Kun liikkuvan aseman sijainti tai reitti halutaan
esittaad kentanvoimakkuusmatriisin koordinaatteina koor-
dinaatit esitetddn numeroarvoina, tai kuvallisena kartta-
pohjalla mik&li jarjestelma kasittaa digitaalisen kartan.

Kun menetelmalld jaljitet&an liikkuvan aseman reit-
tia, verkonhallintajdrjestelmd 100 k&sittda lisaksi vali-
neet 210 muodostaa liikkuvan aseman 150 reitti ainakin
kahdesta liikkuvan aseman 150 sijainnista, vdlineet 210
verrata liikkuvan aseman 150 reitti&d digitaalisessa kar-
tassa 220 nakyviin teihin, katuihin tai muihin kulku-
vayliin, valineet 210 korjata liikkuvan aseman 150 reitti
vastaamaan kaytettya kulkuvaylaa, valineet 230 esittaa
1iikkuvan aseman 150 reitti kent&nvoimakkuusmatriisin 220
koordinaatteina.

Kun menetelmdlld tunnistetaan ruuhka-alueita, ver-
konhallintajarjestelm& 100 kasittda valineet 210 tunnistaa
solukkoradioverkon ruuhka-alueet muodostamalla liikkuvien
asemien 150 sijainnin jakauma soluissa 130, 132.

Tietoturvasyistd verkonhallintajdrjestelma 100 ka-
sittai valineet 210, 230 esittdd ainoastaan hatapuhelua
soittavan liikkuvan aseman 150 sijainti kent&nvoimakkuus-
matriisin 220 koordinaatteina, ja valineet 210, 230 esit-
t44 ainoastaan hatapuhelua soittavan liikkuvan aseman 150
reitti kentanvoimakkuusmatriisin 220 koordinaatteina.

Jarjestelman toiminnan parantamiseksi verkonhallin-
tajarjestelmd 100 kdsittaa valineet tunnistaa sisatiloissa
olevat solut 130, 132 sekd mahdollisesti kaytettavat vuo-
tavat kaapelit ja toistimet.

Keksint® toteutetaan yksinkertaisimmillaan siten,
etta verkonhallintajarjestelmd 100 toimii yleiskayttdises-
s& tietokoneessa, joka on varustettu normaalivédlineiden ja
ohjelmistojen lisdksi tietoliikennevalineilld -ja ohjel-
mistoilla ja tietokantaohjelmistolla. Keksinndn mukaisen
menetelman askeleet, jotka suoritetaan kuvatuissa vali-

neissa voidaan t&alldin muuntaa suoritettavaksi ohjelmis-
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tona. Ohjelmisto voidaan t&lldin tallentaa esimerkiksi
levykkeelle, kiintolevylle tai muistipiirille. Kuvio 2
tulkitaan tdlldéin niin, ettd valineet 210 ovat tietolii-
kennevalineet- ja ohjelmisto, joilla ohjelmisto saa tar-
vittavaa tietoa liikkuvilta asemilta. Valineet 230 ovat
normaali kayttdéliittymd tietokoneeseen, eli ndppaimistd,
hiiri, nayttd ja kayttdjarjestelmd. Valineet 220 ovat
kiintolevy tietokantacohjelmistoineen, jonne on talletettu
kentdnvoimakkuusmatriisi koordinaattitietoineen, kent&n-
voimakkuustietoineen ja muine tietoineen 3ja menetelmin
toteuttava ohjelmisto. VAlineet 210 tulkitaan tietokoneen
keskusyksikdksi, tarpeellisine lisdpiireineen, kuten RAM-
ja ROM-muisteineen. Valineille 220 voidaan myds tallentaa
jarjestelmdssd mahdollisesti oleva digitaalinen kartta.

Toisaalta keksinnén mukaisen menetelmdn vaatimat v&-
lineet voidaan toteuttaa taté tarkoitusta varten tehdyssa
laitteessa esimerkiksi yleis- tai signaaliprosessoreilla
tai erillislogiikalla.

Vaikka keksintdad on edelld selostettu viitaten
oheisten piirustusten mukaiseen esimerkkiin, on selvaa,
ettei keksintd ole rajoittunut siihen, vaan sit& voidaan
muunnella monin tavoin oheisten patenttivaatimusten esit-

taman keksinndéllisen ajatuksen puitteissa.
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Patenttivaatimukset:

1. Menetelmd paikallistaa 1liikkuva asema (150)
solukkoradioverkossa, joka solukkoradioverkko kasittaa ai-
nakin yhden verkonhallintajarjestelmdn (100), ainakin yh-
den verkkojarjestelmén (110), ainakin yhden tukiasemajar-
jestelmadn (120) ja ainakin yhden liikkuvan aseman (150),
joka verkonhallintajarjestelma (100) kdasittaa kentanvoi-
makkuusmatriisin (220), joka kentd&nvoimakkuusmatriisi
(220) kasittad koordinaattitiedot ja kentanvoimakkuustie-
dot palvelevalle solulle (132) ja ainakin yhdelle naapu-
risolulle (130), joka tukiasemajarjestelmd (120) kasittaa
ainakin kaksi tukiasemaa (124, 126) ja ainakin yhden tu-
kiasemaohjaimen (122), ja tukiasemalla (124, 126) on kuu-
luvuusalue eli solu (130, 132), ja liikkuvalla asemalla
(150) on kaksisuuntainen radioyhteys (140) palvelevan so-
lun (132) tukiasemaan (124), ja liikkuvalla asemalla (150)
on kuunteluradioyhteys (142) ainakin yhteen naapurisolun
(130) tukiasemaan (126), ja liikkuva asema (150) vastaan-
ottaa tietoja koskien kaksisuuntaista radioyhteyttaan
(140) palvelevan solun (132) tukiasemalta (124), ja liik-
kuva asema (150) mittaa tietoja (140) koskien kaksisuun-
taista radioyhteyttdan (140) palvelevan solun (132) tu-
kiasemaan (124), ja liikkuva asema (150) mittaa tietoja
(142) koskien kuunteluradioyhteyttddn (142) ainakin yhteen
naapurisolun (130) tukiasemaan (126), t u n n e t t u
siitd, ettd menetelmd k&sittd& seuraavat askeleet:

A) liikkuvan aseman (150) vastaanottamat ja mittaa-
mat tiedot valitetdan verkonhallintajarjestelmdlle (100),

B) verrataan liikkuvan aseman (150) vastaanottamia
ja mittaamia tietoja kent&nvoimakkuusmatriisissa (220)
esitettyihin kent&nvoimakkuustietoihin,

C) estimoidaan liikkuvan aseman (150) sijainti ken-
tanvoimakkuusmatriisin (220) koordinaatteina suhteessa

palvelevan solun (132) tukiasemaan (124) ja ainakin yhden
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naapurisolun (130) tukiasemaan (126) siten, ettd liikkuvan
aseman (150) vastaanottamat ja mittaamat tiedot (140, 142)
parhaiten vastaavat kentdnvoimakkuusmatriisissa (220) esi-
tettyja kentanvoimakkuustietoja.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, t u n -
nettu siitd, ettd GSM/DCS -jarjestelmissid menetelma
kasittdd seuraavat askeleet:

A) liikkuva aseman (150) vastaanottama ajastuksen
edistamistekija (300), 1liikkuvan aseman (150) mittaama
palvelevan solun (132) kent&nvoimakkuus (140), ja liikku-
van aseman (150) mittaama ainakin yhden naapurisolun (130)
kentanvoimakkuus (142) valitetdin identifiointitietoineen
verkonhallintajadrjestelmalle (100),

B) estimoidaan liikkuvan aseman (150) sijainti pal-
velevan solun (132) alueella ajastuksen edistamistekijdn
(300) mukaan,

C) tarkennetaan liikkuvan aseman (150) sijainnin es-
timaattia vertaamalla liikkuvan aseman (150) mittaamaa
palvelevan solun (132) kentdnvoimakkuutta (140) kentinvoi-
makkuusmatriisissa (220) esitettyihin kyseisen palvelevan
solun (132) kenté&nvoimakkuustietoihin ,

D) tarkennetaan liikkuvan aseman (150) sijainnin es-
timaattia vertaamalla liikkuvan aseman (150) mittaamaa
naapurisolun (130) kentanvoimakkuutta (142) kentdnvoimak-
kuusmatriisissa (220) esitettyihin kyseisen naapurisolun
(130) kentd&nvoimakkuustietoihin,

E) toistetaan vaihetta D) kunnes riittavi madri mit-
taustuloksia on ké&sitelty,

F) esitetddn liikkuvan aseman (150) sijainti kentan-
voimakkuusmatriisin (220) koordinaatteina.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelmi,
tunnettu siitd, ettd 1liikkuvan aseman (150) reit-
ti muodostetaan ainakin kahdesta liikkuvan aseman (150)
sijainnista.

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen menetelmd, t u n -
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n et t u siitd, etta verkonhallintajarjestelma (100)
kisittaa lisadksi digitaalisen kartan (220), ja etta liik-
kuvan aseman (150) reittid verrataan digitaalisessa kar-
tassa (220) nakyviin teihin, katuihin tai muihin kaytetta-
viin kulkuvayliin, ja sitten korjataan liikkuvan aseman
(150) reittiad vastaamaan kaytettyad kulkuvaylaa.

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen menetelma, t un -
nettu siitd, ettd vertaaminen suoritetaan hahmontun-
nistusmenetelmalla.

6. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma,
tunn e t t u siitd, ettd menetelmad kaytetaan
tunnistamaan solukkoradioverkon ruuhka-alueet muodostamal-
1a liikkuvien asemien (150) sijainnin jakauma soluissa
(130, 132).

7. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma,
t unmne ¢t t u siitd, ettd ainoastaan héatapuhelua
soittavan liikkuvan aseman (150) sijainti naytetaan ken-
tanvoimakkuusmatriisin (220) koordinaatteina.

8. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen menetelma,
t unne t tu siita, ettd sisatiloissa olevat solut
(130, 132) sekd mahdollisesti kaytettavat vuotavat kaape-
lit ja toistimet tunnistetaan verkonhallintajdrjestelmassa
(100), jolloin siséatilojen aiheuttama vaimennus seka vuo-
tavien kaapelien ja toistimien kayttd huomioidaan menetel-
massa.

9. Jarjestelmd paikallistaa liikkuva asema (150)
solukkoradioverkossa, joka solukkoradioverkko kéasittda ai-
nakin yhden verkonhallintajarjestelmén (100), ainakin yh-
den verkkojarjestelman (110), ainakin yhden tukiasemajar-
jestelmadn (120) ja ainakin yhden liikkuvan aseman (150),
joka verkonhallintajarjestelma (100) k&sittdsd kentanvoi-
makkuusmatriisin (220), joka kentinvoimakkuusmatriisi
(220) kasitt&aa koordinaattitiedot ja kentanvoimakkuustie-
dot palvelevalle solulle (132) ja ainakin yhdelle naapu-

risolulle (130), joka tukiasemajarjestelmad (120) kasittaa
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ainakin kaksi tukiasemaa (124, 126) ja ainakin yhden tu-
kiasemacohjaimen (122), ja tukiasemalla (124, 126) on kuu-
luvuusalue eli solu (130, 132), ja liikkuvalla asemalla
(150) on kaksisuuntainen radioyhteys (140) palvelevan so-
lun (132) tukiasemaan (124), ja liikkuvalla asemalla (150)
on kuunteluradioyhteys (142) ainakin yhteen naapurisolun
(130) tukiasemaan (126), ja liikkuva asema (150) vastaan-
ottaa tietoja koskien kaksisuuntaista radioyhteyttdéan
(140) palvelevan solun (132) tukiasemalta (124), ja liik-
kuva asema (150) mittaa tietoja (140) koskien kaksisuun-
taista radioyhteyttdan (140) palvelevan solun (132) tu-
kiasemaan (124), ja liikkuva asema (150) mittaa tietoja
(142) koskien kuunteluradioyhteyttdan (142) ainakin yhteen
naapurisolun (130) tukiasemaan (126), t u n n e t t u
siita, ettd verkonhallintajdrjestelm& (100) on sovitettu
vastaanottamaan liikkuvan aseman (150) vastaanottamia ja
mittaamia tietoja (140, 142), ja estimoimaan niitd tietoja
(140,142) hyvaksikdyttéden liikkuvan aseman (150) sijainti
kentdnvoimakkuusmatriisin (220) koordinaatteina.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen j&rjestelmd,
tunnet tu siitd, ettd verkonhallintajirjestelmi
(100) kéasittaa

védlineet (200) vastaanottaa liikkuvan aseman (150)
vastaanottama ajastuksen edistamistekijd (300), liikkuvan
aseman (150) mittaama palvelevan solun (132) kentanvoimak-
kuus (140), liikkuvan aseman (150) mittaama ainakin yhden
naapurisolun (130) kentanvoimakkuus (142), 3ja kaikkien
edelld mainittujen tietojen identifiointitiedot,

valineet (210) estimoida liikkuvan aseman (150) si-
jainti ajastuksen edist&mistekijan (300) mukaan,

valineet (210) verrata liikkuvan aseman (150) mit-
taamaa palvelevan solun (132) kent&nvoimakkuutta (140)
kentanvoimakkuusmatriisissa (220) esitettyihin palvelevan
solun (132) kentédnvoimakkuustietoihin,

valineet (210) verrata liikkuvan aseman (150) mit-
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taamaa naapurisolun (130) kentdnvoimakkuutta (142) kentan-
voimakkuusmatriisissa (220) esitettyihin kyseisen naapu-
risolun (130) kentanvoimakkuustietoihin,

valineet (230) esittaad liikkuvan aseman (150) si-
jainti kentdnvoimakkuusmatriisin (220) koordinaatteina.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen Jjarjestelma,
t unne ©ttu siitd, ettd verkonhallintajadrjestelmd
(100) ké&sittaa

lisaksi digitaalisen kartan (220}, ja

valineet (210) muodostaa liikkuvan aseman (150)
reitti ainakin kahdesta liikkuvan aseman (150) sijainnis-
ta,

valineet (210) verrata liikkuvan aseman (150) reit-
tia digitaalisessa kartassa (220) nédkyviin teihin, katui-
hin tai muihin kulkuvayliin,

valineet (210) korjata liikkuvan aseman (150) reitti
vastaamaan kaytettya kulkuvaylaa,

valineet (230) esittda liikkuvan aseman (150) reitti
kentanvoimakkuusmatriisin (220) koordinaatteina.

12. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jarjestelma,
t unne ¢ttu siitd, ettd verkonhallintajdrjestelma
(100) kasittad valineet (210) tunnistaa solukkoradioverkon
ruuhka-alueet muodostamalla liikkuvien asemien (150) si-
jainnin jakauma soluissa (130, 132).

13. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jarjestelmd,
t unnettu siitd, ettd verkonhallintajarjestelma
(100) kasittda valineet (210, 230) esittda ainoastaan ha-
tdpuhelua soittavan liikkuvan aseman (150) sijainti ken-
tanvoimakkuusmatriisin (220) koordinaatteina.

14. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma,
t unne ¢ttt u siitd, ettd verkonhallintajidrjestelma
(100) kasittaa valineet (210, 230) esitt&d ainoastaan ha-
tidpuhelua soittavan liikkuvan aseman (150) reitti kentan-
voimakkuusmatriisin (220) koordinaatteina.

15. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jarjestelma,
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t unne =t t u siitd, ettd verkonhallintajarjestelma

(100) k&sittda valineet tunnistaa sisatiloissa olevat so-
lut (130, 132) sekd mahdollisesti kaytettavat vuotavat

kaapelit ja toistimet.
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Patentkrav

1. Forfarande for att lokalisera en mobil station
(150) i ett cellulart radionat, vilket celluldra radionadt
omfattar &tminstone ett natkontrollsystem (100), atminsto-
ne ett natsystem (110), atminstone ett basstationssystem
(120) och atminstone en mobil station (150), vilket nat-
kontrollsystem (100) omfattar en faltstyrkematris (220),
vilken faltstyrkematris (220) omfattar koordinatdata och
filtstyrkedata for en betjanande cell (132) och for at-
minstone en granncell (130), vilket Dbasstationssystem
(120) omfattar atminstone tvad basstationer (124, 126) och
Atminstone ett styrorgan (122) for basstationen, och bas-
stationen (124, 126) har ett hérbarhetsomrdde eller en
cell (130, 132), och den mobila stationen (150) har en
tvavagsradioférbindelse (140) till den betjanande cellens
(132) basstation (124), och den mobila stationen (150) har

en lyssningsradioférbindelse (142) till atminstone en
granncells (130) basstation (126), och den mobila statio-
nen (150) mottager data om sin tvaviagsradioforbindelse

(140) fran den betjdnande cellens (132) basstation (124),
och den mobila stationen (150) mater data (140) som beror
dess tvaviagsradioférbindelse (140) till den betjénande
cellens (132) basstation (124), och den mobila stationen
(150) mater data (142) som berdr dess lyssningsradiofdr-
bindelse (142) till &tminstone en granncells (130) bassta-
tion (126), k&nnetecknat av att forfarandet
omfattar foljande steg:

A) data som mottagits och uppmatts av den mobila
stationen (150) formedlas till nitkontrollsystemet (100),

B) data som mottagits och uppmatts av den mobila
stationen (150) jamfors med faltstyrkedata i faltstyrke-
matrisen (220),

C) den mobila stationens (150) position estimeras
som faltstyrkematrisens (220) koordinater i foérhallande
till den betjinande cellens (132) basstation (124) och at-

minstone en granncells (130) basstation (126), s& att data
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(140, 142) som mottagits och uppmidtts av den mobila sta-
tionen (150) p& bé&dsta satt motsvarar faltstyrkedata i
faltstyrkematrisen (220).

2. Forfarande enligt patentkrav 1, k 4 n n e-
t ecknat av att i GSM/DCS -system omfattar forfaran-
det foljande steg:

A) tidsanpassningens framjande faktor (300) som
mottagits av den mobila stationen (150), den betjinande
cellens (132) faltstyrka (140) som uppmidtts av den mobila
stationen (150), och atminstone en granncells (130) f&alt-
styrka (142) som uppmdtts av den mobila stationen (150)
férmedlas med identifieringsdata till n&tkontrollsystemet
(100),

B) den mobila stationens (150) position estimeras
i den betjadnande cellens (132) omrade enligt tidsanpass-
ningens framjande faktor (300),

C) estimatet f6r den mobila stationens (150) posi-
tion specificeras genom att den betjidnande cellens (132)
faltstyrka (140), som uppmidtts av den mobila stationen
(150), Jjamfoérs med ifrdgavarande betjidnande cells (132)
faltstyrkedata i fdltstyrkematrisen (220);

D) estimatet f&6r den mobila stationens (150) posi-
tion specificeras genom att granncellens (130) faltstyrka
(142), som uppmédtts av den mobila stationen (150), jamfors
med ifrdgavarande granncells (130) faltstyrkedata i falt-
styrkematrisen (220),

E) steg D) upprepas tills en tillracklig mangd
matresultat har behandlats,

F) den mobila stationens (150) position presente-
ras som faltstyrkematrisens (220) koordinater.

3. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 2,
kdnnetecknat av att den mobila stationens
(150) rutt bildas av &atminstone tva positioner f&r den mo-
bila stationen (150).

4. Forfarande enligt patentkrav 3, k & n n e-

t ecknat av att natkontrollsystemet (100) dessutom
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omfattar en digital karta (220), och att den mobila sta-
tionens (150) rutt jamfdrs med vagar, gator eller andra
anviandbara farleder som syns pa& den digitala kartan (220),
och darefter korrigeras den mobila stationens (150) rutt
s& att den motsvarar den farled som anvands.

5. Foérfarande enligt patentkrav 4, k & n n e-
t ec knat av att jamférelsen utfors med ett mdnsteri-
dentifieringsforfarande.

6. Férfarande enligt patentkrav 1 eller 2,
kannetecknat av att férfarandet anvédnds for
att identifiera hogtrafikomrdden i det celluldra radiona-
tet genom att bilda en férdelning av de mobila stationer-
nas (150) positioner i cellerna (130, 132).

7. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 2,
k annetecknat av att endast positionen for en
mobil station (150) som ringer ett nodsamtal visas som
faltstyrkematrisens (220) koordinater.

8. Forfarande enligt patentkrav 1 eller 2,
Kk annetecknat av att celler (130, 132) belagna
inomhus samt lackande kablar och repeterare som eventuellt
4r i anvandning identifieras i natkontrollsystemet (100),
varvid dampning férorsakad av de inre utrymmena samt an-
vandning av lackande kablar och repeterare observeras 1
forfarandet.

9. System for att lokalisera en mobil station
(150) i ett cellulart radionat, vilket celluldra radionat
omfattar atminstone ett natkontrollsystem (100), a&tminsto-
ne ett natsystem (110), &tminstone ett basstationssystem
(120) och &tminstone en mobil station (150), vilket nat-
kontrollsystem (100) omfattar en faltstyrkematris (220),
vilken faltstyrkematris (220) omfattar koordinatdata och
faltstyrkedata fdr en betjédnande cell (132) och for at-
minstone en granncell (130), vilket basstationssystem
(120) omfattar atminstone tva basstationer (124, 126) och
atminstone ett styrorgan (122) f£or basstationen, och bas-

stationen (124, 126) har ett hérbarhetsomrade eller en
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cell (130, 132), och den mobila stationen (150) har en
tvavagsradioforbindelse (140) till den betjanande cellens
(132) basstation (124), och den mobila stationen (150) har
en lyssningsradioférbindelse (142) till &tminstone en
S granncells (130) basstation (126), och den mobila statio-
nen (150) mottager data om sin tvaviagsradiofdrbindelse
(140) fran den betjdnande cellens (132) basstation (124),
och den mobila stationen (150) miter data (140) som berdr
dess tvavdgsradioforbindelse (140) till den betjdnande
10 cellens (132) basstation (124), och den mobila stationen
(150) mater data (142) som berdr dess lyssningsradiofér-
bindelse (142) till atminstone en granncells (130) bassta-
tion (126), k& nnetecknat av att natkontroll-
systemet (100) &r anordnat att mottaga data (140, 142) som
15 mottagits och uppmdtts av den mobila stationen (150) och
att estimera dessa data (140, 142) genom att anvianda den
mobila stationens (150) position som faltstyrkematrisens
(220) koordinater.
10. System enligt patentkrav 9, k @ nne-
20 t ecknat av att niatkontrollsystemet (100) omfattar
medel (200) for att mottaga tidsanpassningens
framjande faktor (300) som mottagits av den mobila statio-
nen (150), den betjanande cellens (132) faltstyrka (140)
som uppmdtts av den mobila stationen (150), och &tminstone

;' 25 en granncells (130) faltstyrka (142) som uppmatts av den

:&' mobila stationen (150), samt alla ovan namnda uppgifters
A identifieringsdata,

medel (210) for att estimera den mobila stationens

: (150) position enligt tidsanpassningens framjande faktor
: 30 (300), )

medel (210) fo6r att jamféra den betjianande cellens

(132) faltstyrka (140) som uppmitts av den mobila statio-

nen (150) med den betjanande cellens (132) faltstyrkedata

|||||

i faltstyrkematrisen (220);
35 medel (210) foér att jamfora granncellens (130)
faltstyrka (142) som uppmitts av den mobila stationen
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(150) med ifradgavarande granncells (130) faltstyrkedata i
faltstyrkematrisen (220),

medel (230) for att presentera den mobila statio-
nens (150) position som faltstyrkematrisens (220) koordi-

5 nater.

11. System enligt patentkrav 10, k d nne-
t ec knat av att natkontrollsystemet (100) omfattar

ytterligare en digital karta (220), och

medel (210) for att bilda en rutt fér den mobila

10 stationen (150) av &tminstone tva positioner foér den mobi-

la stationen (150),

medel (210) f6r att jamfoéra den mobila stationens
(150) rutt med vagar, gator eller andra farleder som syns
p& den digitala kartan (220),

15 medel (210) f&r att korrigera den mobila statio-
nens (150) rutt s& att den motsvarar den farled som an-
vands,

medel (230) for att presenteras den mobila statio-
nens (150) rutt som faltstyrkematrisens (220) koordinater.

20 12. System enligt patentkrav 10, k @& nne-
t ecknat av att natkontrollsystemet (100) omfattar
medel (210) for att identifiera hogtrafikomrdden i det
cellulidra radiondtet genom att bilda en fordelning av de

. mobila stationernas (150) positioner 1 <cellerna (130,
N 25 132).

ff 13. System enligt patentkrav 10, k anne-
Al t+ ec knat av att natkontrollsystemet (100) omfattar

medel (210, 230) for att endast visa positionen fér en mo-
i?= bil station (150) som ringer ett nddsamtal som faltstyrke-
SHE 30 matrisens (220) koordinater.

14. System enligt patentkrav 11, k ann e-
'''' t ecknat av att natkontrollsystemet {100) omfattar
l medel (210, 230) for att endast visa rutten for en mobil
station (150) som ringer ett nodsamtal som faltstyrkemat-

35 risens (220) koordinater.

15. System enligt patentkrav 10, k @ nn e-
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t ecknat av att natkontrollsystemet (100) omfattar
medel fo6r att identifiera celler (130, 132) belagna inom-

hus samt l&ackande kablar och repeterare som eventuellt &ar

1 anvandning.

vvvvv
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