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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26年11月20日(2014.11.20)

【公開番号】特開2014-134387(P2014-134387A)
【公開日】平成26年7月24日(2014.7.24)
【年通号数】公開・登録公報2014-039
【出願番号】特願2013-917(P2013-917)
【国際特許分類】
   Ｇ０１Ｓ  13/74     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０１Ｓ  13/74    　　　　

【手続補正書】
【提出日】平成26年10月7日(2014.10.7)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２２】
　また、位置判別信号Ｌ１１の最大出力レベルＰｍａｘの大きさは、検知領域１１０の最
大の広さに対応しており、最大出力レベルＰｍａｘを調整することにより、検知領域１１
０の広さを調整できる。なお、最大出力レベルＰｍａｘは、図２の強度しきい値Ｔｈより
大きいように設定される。さらに、本実施の形態において、位置判別信号Ｌ１１の最小出
力レベルはゼロであったが、本発明はこれに限られない。位置判別信号Ｌ１１の最小出力
レベルは、図２の強度しきい値Ｔｈより小さいように設定すればよい。すなわち、移動機
１の所望の検知範囲（検知装置１１からの距離の範囲）内において、移動機１における位
置判別信号Ｌ１１の受信強度が強度しきい値Ｔｈ以下まで下がるように、最小出力レベル
を設定すればよい。また、検知装置１１の近傍で移動機１の位置の所望の推定精度が比較
的低いときは、位置判別信号Ｌ１１の最小出力レベルは、移動機１の所望の検知範囲（検
知装置１１からの距離の範囲）に応じて設定すればよい。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４５
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４５】
　以上説明したように、本実施の形態によれば、検知制御装置２Ｂは、位置判別信号Ｌ１
１及びＬ１２の各出力レベルをそれぞれ段階的に単調に減少させながら、位置判別信号Ｌ
１１及びＬ１２を交互に無線送信するように検知装置１１及び１２を制御するので、実施
の形態２に比較して、短時間で移動機１の位置を検知でき、走っている人又は車などの比
較的速い移動速度の移動に対する追従性を向上できる。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４８】
　検知制御装置２Ｃは、出力レベル制御部５Ｃと、時間反転部８とを備えて構成される。
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出力レベル制御部５Ｃは、位置判別信号Ｌ１１の出力レベルの設定値を時間反転部８に出
力するとともに、当該設定値の出力レベルを有する位置判別信号Ｌ１１を送信するように
、無線送信回路２１を制御する。具体的には、図１０に示すように、出力レベル制御部５
Ｃは、所定の期間Ｔｍａｘ５内で、出力レベルを所定の最大出力レベルＰｍａｘからゼロ
まで単調に減少させた後、期間Ｔｍａｘ５から所定の期間Ｔｂｌａｎｋが経過した後に、
所定の期間Ｔｍａｘ６内で、出力レベルをゼロから所定の最大出力レベルＰｍａｘまで単
調に増加させ、所定の期間Ｔｂｌａｎｋだけ待機する。出力レベル制御部５Ｃは、期間Ｔ
ｍａｘ５，Ｔｂｌａｎｋ，Ｔｍａｘ６及びＴｂｌａｎｋにおける出力レベルの設定を、制
御周期Ｔｃｏｎｔ（＝Ｔｍａｘ５＋Ｔｂｌａｎｋ＋Ｔｍａｘ６＋Ｔｂｌａｎｋ）で繰り返
して実行する。ここで、期間Ｔｍａｘ５及びＴｍａｘ６は、互いに実質的に同一に設定さ
れる。さらに、時間反転部８は、出力レベル制御部５Ｃからの位置判別信号Ｌ１１の出力
レベルの設定値を各期間Ｔｍａｘ５及びＴｍａｘ６において時間反転し、時間反転後の設
定値の出力レベルを有する位置判別信号Ｌ１２を送信するように、無線送信回路２２を制
御する。なお、図１０において、期間Ｔｍａｘ５の次の期間Ｔｂｌａｎｋの期間長と、期
間Ｔｍａｘ６の次の期間Ｔｂｌａｎｋの期間長とを、互いに異なるように設定してもよい
。
【手続補正４】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５１】
　以上説明したように、本実施の形態によれば、検知制御装置２Ｃは、位置判別信号Ｌ１
１の出力レベルを直線的に増加させるとともに位置判別信号Ｌ１２の出力レベルを直線的
に減少させ、位置判別信号Ｌ１１の出力レベルを直線的に減少させるとともに位置判別信
号Ｌ１２の出力レベルを直線的に増加させる。さらに、検知制御装置２Ｃは、位置判別信
号Ｌ１１及びＬ１２を実質的に同時に無線送信するように、検知装置１１及び１２を制御
する。従って、移動機１の位置判別に必要な期間は、期間Ｔｍａｘ５又はＴｍａｘ６にな
り、実施の形態２に係る位置検知システムにおいて必要な期間（Ｔｍａｘ１＋Ｔｍａｘ２
又はＴｍａｘ３＋Ｔｍａｘ４である。）の半分まで短縮される。従って、実施の形態２に
比較して、短時間で移動機１の位置を検知でき、走っている人又は車などの比較的速い移
動速度の移動に対する追従性を向上できる。
【手続補正５】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５６】
　移動機１は、検知信号Ｄ１１又は検知信号Ｄ１２を受信すると、識別処理及び認証処理
などの所定の処理のためのデータを含む所定のタグ応答信号Ｒｔを無線送信する。タグ応
答信号Ｒｔは無線受信装置３によって受信され、検知制御装置２ＤのＲＦＩＤデータ通信
装置９に出力される。ＲＦＩＤデータ通信装置９は、タグ応答信号Ｒｔに含まれるデータ
を用いて所定の処理を行う。
【手続補正６】
【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】
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　第１の位置判別信号を所定の第１の出力レベルで無線送信する第１の検知装置と、
　上記第１の出力レベルを単調に増加又は減少させるように、上記第１の検知装置を制御
する検知制御装置と、
　上記第１の位置判別信号を無線受信すると、上記第１の位置判別信号の第１の受信期間
長を検出し、上記第１の受信期間長を含む第１の応答信号を無線送信する移動機と、
　上記第１の応答信号に含まれる第１の受信期間長に基づいて、上記移動機１の位置を判
別する位置判別装置とを備えたことを特徴とする位置検知システム。
【請求項２】
　上記位置検知システムは、第２の位置判別信号を所定の第２の出力レベルで無線送信す
る第２の検知装置をさらに備え、
　上記検知制御装置は、上記第２の出力レベルを単調に増加又は減少させるように、上記
第２の検知装置を制御し、
　上記移動機は、上記第２の位置判別信号を受信すると、上記第２の位置判別信号の第２
の受信期間長を検出し、上記第２の受信期間長を含む第２の応答信号を無線送信し、
　上記位置判別装置は、上記第１の応答信号に含まれる第１の受信期間長と、上記第２の
応答信号に含まれる第２の受信期間長とに基づいて、上記移動機が上記第１及び第２の検
知装置のどちらに近いかを判別することを特徴とする請求項１記載の位置検知システム。
【請求項３】
　上記位置検知システムは、第３の位置判別信号を所定の第３の出力レベルで無線送信す
る第３の検知装置をさらに備え、
　上記検知制御装置は、上記第３の出力レベルを単調に増加又は減少させるように、上記
第３の検知装置を制御し、
　上記移動機は、上記第３の位置判別信号を受信すると、上記第３の位置判別信号の第３
の受信期間長を検出し、上記第３の受信期間長を含む第３の応答信号を無線送信し、
　上記位置判別装置は、上記第１の応答信号に含まれる第１の受信期間長に基づいて上記
第１の検知装置から上記移動機までの距離を算出し、上記第２の応答信号に含まれる第２
の受信期間長に基づいて上記第２の検知装置から上記移動機までの距離を算出し、上記第
３の応答信号に含まれる第３の受信期間長に基づいて上記第３の検知装置から上記移動機
までの距離を算出し、算出された各距離に基づいて上記移動機の位置を判別することを特
徴とする請求項２記載の位置検知システム。
【請求項４】
　上記位置判別装置は、上記第１の受信期間長に基づいて、上記第１の検知装置から上記
移動機までの距離を算出して、上記移動機１の位置を判別することを特徴とする請求項１
又は２記載の位置検知システム。
【請求項５】
　上記検知制御装置は、上記第１及び第２の出力レベルをそれぞれ段階的に増加又は減少
させながら、上記第１及び第２の位置判別信号を交互に無線送信するように、上記第１及
び第２の検知装置を制御することを特徴とする請求項２記載の位置検知システム。
【請求項６】
　上記検知制御装置は、上記第１及び第２の位置判別信号を、実質的に同時に無線送信す
るように、上記第１及び第２の検知装置を制御することを特徴とする請求項２記載の位置
検知システム。
【請求項７】
　上記検知制御装置は、上記第１の出力レベルを単調に増加させるとともに上記第２の出
力レベルを単調に減少させ、上記第１の出力レベルを単調に減少させるとともに上記第２
の出力レベルを単調に増加させることを特徴とする請求項６記載の位置検知システム。
【請求項８】
　上記第１及び第２の位置判別信号の各送信期間以外の期間において、所定の第１の検知
信号を無線送信するように上記第１の検知装置を制御するとともに、所定の第２の検知信
号を無線送信するように上記第２の検知装置を制御するデータ通信装置をさらに備え、



(4) JP 2014-134387 A5 2014.11.20

　上記移動機は、上記第１又は第２の検知信号を受信すると、所定のタグ応答信号を無線
送信することを特徴とする請求項５乃至７のうちのいずれか１つに記載の位置検知システ
ム。
【請求項９】
　上記検知制御装置は、所定の最大出力レベルと所定の最小出力レベルとの間で、所定の
変化率の大きさで、上記第１及び第２の出力レベルをそれぞれ増加又は減少させることを
特徴とする請求項２、５、６、７又は８記載の位置検知システム。
【請求項１０】
　上記最小出力レベルはゼロであることを特徴とする請求項９記載の位置検知システム。
【請求項１１】
　上記検知制御装置は、上記第１乃至第３の出力レベルをそれぞれ段階的に増加又は減少
させながら、上記第１乃至第３の位置判別信号を順次無線送信するように、上記第１乃至
第３の検知装置を制御することを特徴とする請求項３記載の位置検知システム。
【請求項１２】
　上記検知制御装置は、上記第１乃至第３の位置判別信号を、実質的に同時に無線送信す
るように、上記第１乃至第３の検知装置を制御することを特徴とする請求項３記載の位置
検知システム。
【請求項１３】
　上記第１乃至第３の位置判別信号の各送信期間以外の期間において、所定の第１の検知
信号を無線送信するように上記第１の検知装置を制御し、所定の第２の検知信号を無線送
信するように上記第２の検知装置を制御し、所定の第３の検知信号を無線送信するように
上記第３の検知装置を制御するデータ通信装置をさらに備え、
　上記移動機は、上記第１、第２又は第３の検知信号を受信すると、所定のタグ応答信号
を無線送信することを特徴とする請求項３、１１又は１２記載の位置検知システム。
【請求項１４】
　上記検知制御装置は、所定の最大出力レベルと所定の最小出力レベルとの間で、所定の
変化率の大きさで、上記第１乃至第３の出力レベルをそれぞれ増加又は減少させることを
特徴とする請求項３、１１、１２又は１３記載の位置検知システム。
【請求項１５】
　上記最小出力レベルはゼロであることを特徴とする請求項１４記載の位置検知システム
。
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