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(57)【要約】
　本明細書で開示される主題は、２つ以上のロケーショ
ン決定技術を使用して、モバイルデバイスのロケーショ
ンを決定することに関する。
【選択図】　　　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　少なくとも衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得する
ことと、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新することと、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジショ
ンフィックスを獲得することと
　を備える方法。
【請求項２】
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定することと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較することであって、前記以降のポジシ
ョンフィックスを前記獲得することが、前記比較に応じて実行される、比較することと
　をさらに備える、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備える
、請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、請求項１に
記載の方法。
【請求項５】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭＡ
Ｘ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルート
ゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項１に記載の方法
。
【請求項６】
　前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、
到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはドッ
プラ周波数を備える、請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　モバイルユニットの前記ポジションフィックス情報を、前記モバイルユニットの運動お
よび／または速度に応じて更新すること
　をさらに備える、請求項１に記載の方法。
【請求項８】
　前記信号メトリックを前記モバイルユニットのロケーションと関連付けることと、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定することと
　をさらに備える、請求項７に記載の方法。
【請求項９】
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択すること
　をさらに備える、請求項１に記載の方法。
【請求項１０】
　前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、請求項９に記載の方
法。
【請求項１１】
　前記１つまたは複数の基準が、前記選択することを実行するモバイルユニットの電力消
費を含む、請求項９に記載の方法。
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【請求項１２】
　ＲＦ環境において動作して、
　　衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得することと、
　　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分
的に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新することと、
　　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジシ
ョンフィックスを獲得することと
　を行うように適合されたＯＤＰエンジン
　を備える移動局。
【請求項１３】
　前記ＯＤＰエンジンが
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定することと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較することであって、前記以降のポジシ
ョンフィックスを前記獲得することが、前記比較に応じて実行される、比較することと
　を行うようにさらに適合される、請求項１２に記載の移動局。
【請求項１４】
　前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備える
、請求項１２に記載の移動局。
【請求項１５】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、請求項１２
に記載の移動局。
【請求項１６】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭＡ
Ｘ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを含
むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項１２に記載の移動局。
【請求項１７】
　前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、
到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはドッ
プラ周波数を備える、請求項１２に記載の移動局。
【請求項１８】
　前記ＯＤＰエンジンが、
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択すること
　を行うようにさらに適合される、請求項１２に記載の移動局。
【請求項１９】
　前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、請求項１８に記載の
移動局。
【請求項２０】
　前記１つまたは複数の基準が、前記移動局の電力消費を含む、請求項１８に記載の移動
局。
【請求項２１】
　衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得するための手段
と、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新するための手段と、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジショ
ンフィックスを獲得するための手段と
　を備える装置。
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【請求項２２】
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定するための手段と、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較するための手段であって、前記以降の
ポジションフィックスを前記獲得することが、前記比較に応じて実行される、手段と
　をさらに備える、請求項２１に記載の装置。
【請求項２３】
　前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備える
、請求項２１に記載の装置。
【請求項２４】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、請求項２１
に記載の装置。
【請求項２５】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭＡ
Ｘ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを含
むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項２１に記載の装置。
【請求項２６】
　前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、
到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはドッ
プラ周波数を備える、請求項２１に記載の装置。
【請求項２７】
　モバイルユニットの前記ポジションフィックス情報を、前記モバイルユニットの運動お
よび／または速度に応じて更新するための手段
　をさらに備える、請求項２１に記載の装置。
【請求項２８】
　前記信号メトリックを前記モバイルユニットのロケーションと関連付けるための手段と
、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定するための手段と
　をさらに備える、請求項２７に記載の装置。
【請求項２９】
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択するための手段
　をさらに備える、請求項２１に記載の装置。
【請求項３０】
　前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、請求項２９に記載の
装置。
【請求項３１】
　前記１つまたは複数の基準が、前記装置の電力消費を含む、請求項２９に記載の装置。
【請求項３２】
　処理ユニットによって実行された場合に測位を実行する、保存された機械可読命令を備
える記憶媒体を備える物品であって、前記命令が、
　衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を表す信号を獲得する
ためのコードと、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新するためのコードと、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジショ
ンフィックスを獲得するためのコードと
　を備える、物品。
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【請求項３３】
　前記機械可読命令が、
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定するためのコードと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較するためのコードであって、前記以降
のポジションフィックスを前記獲得することが、前記比較に応じて実行される、コードと
　をさらに備える、請求項３２に記載の物品。
【請求項３４】
　前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備える
、請求項３２に記載の物品。
【請求項３５】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、請求項３２
に記載の物品。
【請求項３６】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭＡ
Ｘ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを含
むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項３２に記載の物品。
【請求項３７】
　前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、
到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはドッ
プラ周波数を備える、請求項３２に記載の物品。
【請求項３８】
　前記機械可読命令が、
　移動局の前記ポジションフィックス情報を、前記移動局の運動および／または速度に応
じて更新するためのコード
　をさらに備える、請求項３２に記載の物品。
【請求項３９】
　前記機械可読命令が、
　前記信号メトリックを前記移動局のロケーションと関連付けるためのコードと、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定するためのコードと
　をさらに備える、請求項３８に記載の物品。
【請求項４０】
　前記機械可読命令が、
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択するためのコード
　をさらに備える、請求項３２に記載の物品。
【請求項４１】
　前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、請求項４０に記載の
物品。
【請求項４２】
　前記１つまたは複数の基準が、前記選択を実行する移動局の電力消費を含む、請求項４
０に記載の物品。
【請求項４３】
　１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づい
て、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得することであって、前記バックグラ
ウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、獲得することと、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存することと、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
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ることと、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択することであって、前記選択す
ることが、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、選択することと
　を備える方法。
【請求項４４】
　前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える、
請求項４３に記載の方法。
【請求項４５】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、請求項４
３に記載の方法。
【請求項４６】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルー
トゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項４３に記載の
方法。
【請求項４７】
　前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延
（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および
／またはドップラ周波数を備える、請求項４３に記載の方法。
【請求項４８】
　前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確実
性メトリックを備える、請求項４３に記載の方法。
【請求項４９】
　前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、請求項４３に
記載の方法。
【請求項５０】
　前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、請求項４３に記
載の方法。
【請求項５１】
　前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位
技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、請求項４３に記載の方法。
【請求項５２】
　前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非Ｓ
ＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間、
どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリックが
関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、請求項５１に記載の方
法。
【請求項５３】
　１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づい
て、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得するための手段であって、前記バッ
クグラウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、手段と、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存するための手段と、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
るための手段と、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択するための手段であって、前記
選択が、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、手段と
　を備える装置。
【請求項５４】
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　前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える、
請求項５３に記載の装置。
【請求項５５】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、請求項５
３に記載の装置。
【請求項５６】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルー
トゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項５３に記載の
装置。
【請求項５７】
　前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延
（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および
／またはドップラ周波数を備える、請求項５３に記載の装置。
【請求項５８】
　前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確実
性メトリックを備える、請求項５３に記載の装置。
【請求項５９】
　前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、請求項５３に
記載の装置。
【請求項６０】
　前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、請求項５３に記
載の装置。
【請求項６１】
　前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位
技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、請求項５３に記載の装置。
【請求項６２】
　前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非Ｓ
ＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間、
どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリックが
関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、請求項６１に記載の装
置。
【請求項６３】
　処理ユニットによって実行された場合に測位を実行する、保存された機械可読命令を備
える記憶媒体を備える物品であって、前記命令が、
　１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づい
て、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得するためのコードであって、前記バ
ックグラウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、コードと、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存するためのコードと、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
るためのコードと、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択するためのコードであって、前
記選択が、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、コードと
　を備える、物品。
【請求項６４】
　前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える、
請求項６３に記載の物品。
【請求項６５】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、請求項６
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３に記載の物品。
【請求項６６】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルー
トゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項６３に記載の
物品。
【請求項６７】
　前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延
（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および
／またはドップラ周波数を備える、請求項６３に記載の物品。
【請求項６８】
　前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確実
性メトリックを備える、請求項６３に記載の物品。
【請求項６９】
　前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、請求項６３に
記載の物品。
【請求項７０】
　前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、請求項６３に記
載の物品。
【請求項７１】
　前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位
技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、請求項６３に記載の物品。
【請求項７２】
　前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非Ｓ
ＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間、
どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリックが
関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、請求項７１に記載の物
品。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
米国特許法第１１９条に基づく優先権の主張
　本特許出願は、２００９年６月５日に出願され、本出願の譲受人に譲渡された、「Ｏｎ
　Ｄｅｍａｎｄ　Ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ」と題する米国仮出願第６１／１８４，４１０
号の優先権を主張し、同仮出願は、参照により本明細書に明示的に組み込まれる。
【０００２】
　本明細書で開示される主題は、２つ以上のロケーション決定技術を使用して、モバイル
デバイスのロケーションを決定することに関する。
【背景技術】
【０００３】
　全地球測位システム（ＧＰＳ）などの衛星測位システム（ＳＰＳ）は、地球周回軌道衛
星ビークル（ＳＶ）などの宇宙ビークルのシステムを一般に備え、宇宙ビークルのシステ
ムは、セルラ電話、パーソナルコミュニケーションシステム（ＰＣＳ）デバイス、および
他のモバイルデバイスなどのモバイルデバイスが、ＳＶから受信した信号に少なくとも部
分的に基づいて、地上における自らのロケーションを決定することを可能にする。そのよ
うなモバイルデバイスは、ＳＰＳ受信機を装備することができ得、ロケーションを決定す
るためにＳＶ信号を処理することが可能であり得る。しかし、時間が経過するにつれて、
および／またはモバイルデバイスが変化する無線周波数（ＲＦ）環境を経験する場合、そ
のようなモバイルデバイスの自らの位置を決定する能力は、変化することがある。そのよ
うな変化する能力は、その性能が効率的でシームレスな位置決定に依存することがある、
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増え続けるロケーションベースのサービスにとって、特に望ましくないことがある。
【発明の概要】
【０００４】
　特定の一実施態様では、方法は、少なくとも衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジ
ションフィックス情報を獲得することと、１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けら
れた信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、ポジションフィックス情報を更新す
ることと、更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジ
ションフィックスを獲得することとを備えることができ得る。しかし、これは例示的な実
施態様であるにすぎず、特許請求される主題はこの特定の実施態様に限定されないことを
理解されたい。
【０００５】
　非限定的および非網羅的な特徴が、以下の図を参照して説明されるが、様々な図のいず
れにおいても、同じ参照番号は同じ部分を指示する。
【図面の簡単な説明】
【０００６】
【図１】一実施態様による、モバイルデバイスのポジションフィックスを獲得するための
プロセスのフロー図。
【図２】一実施態様による、モバイルデバイスで利用可能ないくつかの位置決定技術を示
す概略図。
【図３】一実施態様による、測位システムを示す概略図。
【図４】一実施態様による、ワイヤレスネットワークとの通信と自らの運動を感知するこ
ととが可能なデバイスの概略図。
【発明を実施するための形態】
【０００７】
　本明細書全体において、「一例」、「一特徴」、「例」、または「特徴」についての言
及は、その特徴および／または例に関連して説明された特定の特徴、構造、または特性が
、特許請求される主題の少なくとも１つの特徴および／または例に含まれることを意味す
る。したがって、本明細書全体の様々な箇所における「一例では」、「例」、「一特徴で
は」、または「特徴」という語句の出現は、必ずしもすべてが、同じ特徴および／または
例に言及しているわけではない。さらに、特定の特徴、構造、または特性は、１つまたは
複数の例および／または特徴において組み合わせることができ得る。
【０００８】
　衛星測位システム（ＳＰＳ）は、定められた数のチップからなる反復する擬似ランダム
雑音（ＰＮ）符号を用いて特徴付けられた（marked）信号を送信するための送信機のシス
テム、地上制御局、ユーザ機器、および／または宇宙ビークルを備えることができ得る。
特定の一例では、そのような送信機は、地球周回軌道衛星上に配置することができ得る。
例えば、全地球測位システム（ＧＰＳ）、ガリレオ（Galileo）、またはコンパス（Compa
ss）などの、全地球航法衛星システム（ＧＮＳＳ）のコンステレーション内の衛星は、コ
ンステレーション内の他の衛星によって送信されたＰＮ符号から区別可能なＰＮ符号を用
いて特徴付けられた信号を送信することができ得る。
【０００９】
　移動局（ＭＳ）などの受信機の位置を推定するため、航法システムは、衛星から受信し
た信号内のＰＮ符号の検出に少なくとも部分的に基づいた、よく知られた技法を使用して
、受信機の「視野内」の衛星までの擬似距離測定値を決定することができ得る。ＭＳは、
例えば、セルラフォン、ＰＤＡ、およびＧＰＳデバイスなどを備えることができ得る。そ
のような衛星までの擬似距離は、受信機における受信信号を取得するプロセス中に、衛星
に関連付けられたＰＮ符号を用いて特徴付けられた受信信号において検出された符号位相
に少なくとも部分的に基づいて、決定することができ得る。受信信号を取得するため、そ
のような受信機は、受信信号を、衛星に関連付けられた局所的に生成したＰＮ符号と相関
させることができ得る。例えば、そのような受信機は、そのような受信信号を、そのよう
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な局所的に生成したＰＮ符号の、多数の符号シフトおよび／または周波数シフトバージョ
ンと相関させることができ得る。信号電力が最も高くなる相関結果をもたらす特定の符号
シフトバージョンの検出は、上で説明したような擬似距離を測定する際に使用するための
、取得信号に関連する符号位相を指示することができ得る。もちろん、そのような相関の
方法は、一例であるにすぎず、特許請求される主題は、そのようには限定されない。
【００１０】
　一実施態様では、ＭＳ内に配置でき得るオンデマンド測位（ＯＤＰ）エンジンは、準周
期的位置決定を実行することによって、ＭＳの位置を監視することができ得る。本明細書
では、準周期的とは、イベントが、時々変化することがある頻度で周期的に発生すること
、および／またはイベントが、明確に定まっていない頻度で時々発生することを言う。そ
のような周期性は、例えば、ＭＳの運動（motion）、速度、および／または構成に少なく
とも部分的に依存することができ得る。そのようなＭＳは、ＳＰＳ信号からポジションフ
ィックス情報を獲得できることがある。ＭＳは、ＭＳの位置、向き、および／または運動
に関する情報をＭＳに提供するための、モーション感知センサも含むことができ得る。加
えて、ＭＳは、例としていくつかの名を挙げれば、Ｗｉ－Ｆｉ（登録商標）、Bluetooth
（登録商標）、ＲＦＩＤ、ＵＭＴＳ、および／またはＣＤＭＡに基づいた、１つまたは複
数の非ＳＰＳロケーション決定技術からの信号に対応する１つまたは複数の信号メトリッ
クを取得するために使用でき得る、１つまたは複数のワイドエリア／ローカルエリア／パ
ーソナルエリアワイヤレスネットワークインターフェース（ＷＮＩ）も含むことができ得
る。そのような信号メトリックは、ＭＳのＷＮＩで受信される１つまたは複数の信号に関
連付けられた、測定可能な量を備えることができ得る。信号メトリックの例には、観測さ
れる基地局および／またはアクセスポイントの識別情報、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウ
ンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、観測される基地局および／またはア
クセスポイントからの到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、ならびにドップラ周
波数があるが、それらに限定されない。ＭＳは、１つまたは複数の非ＳＰＳソースから獲
得される１つまたは複数の信号メトリックを取得し続けながら、ＳＰＳ信号から獲得され
るポジションフィックス情報を保存することができ得る。ＭＳは、１つまたは複数の信号
メトリックを、ＭＳのロケーションと関連付けることができ得る。ＭＳは、１つまたは複
数の非ＳＰＳソースに関連付けられた１つまたは複数の信号メトリックに少なくとも部分
的に基づいて、保存されたポジションフィックス情報を更新することができ得る。そのよ
うなポジションフィックス情報は、例えば、位置／ロケーション（例えば、緯度、経度、
高度）、位置不確実性（例えば、誤差楕円、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ））、速度（例
えば、速さ、進行方向、垂直速度）、速度不確実性、時間（例えば、位置の絶対タイムス
タンプ）、時間不確実性、（例えば、水平方向と垂直方向における）加速度、環境カテゴ
リ（例えば、戸外、屋内、都会、郊外）、ならびに他の適切な成分の任意の組み合わせま
たはサブセットを備えることができ得る。そのようなポジションフィックス情報は、例と
していくつかの名を挙げれば、局所発振器ドリフトおよび／またはユーザの動きに起因す
る、時間が経過するにつれて変化する不確実性を含むことがある。ＭＳは、そのような保
存されたポジションフィックス情報の更新を、準周期的に、および／または時々、実行す
ることができ得、その最中に、ＭＳは、１つまたは複数の信号メトリックに少なくとも部
分的に基づいて、保存されたポジションフィックス情報の不確実性を決定することができ
得る。そのような不確実性は、保存されたポジションフィックス情報の信頼性の尺度に対
応することができ得、例としていくつかの名を挙げれば、最新のポジションフィックス情
報の古さ、ＭＳの運動、および／またはＭＳが動作するＲＦ環境によって影響を受けるこ
とがある。ポジションフィックス情報の不確実性が増大するにつれて、ＳＰＳ信号から以
降のポジションフィックス情報を獲得することが必要とされる機会も増加することがある
。例えば、保存されたポジションフィックス情報の不確実性が相対的に低い場合、以降の
ＳＰＳベースのポジションフィックス情報は、相対的に迅速に取得されることがある。他
方、保存されたポジションフィックス情報の不確実性が相対的に高い場合、以降のＳＰＳ
ベースのポジションフィックス情報は、仮に取得するにしても、相対的に長い時間が過ぎ
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た後で取得しさえすればよい。したがって、ＯＤＰエンジンは、そのような不確実性を相
対的に低い値に維持するような方法で動作することができ得る。例えば、ＯＤＰエンジン
は、保存されたポジションフィックス情報の不確実性が特定の値を超えて増大したのに応
答して、利用可能なＳＰＳ信号から新しいポジションフィックスを獲得することを決定す
ることができ得る。他方、ＯＤＰエンジンは、不確実性が相対的に低い値にとどまり続け
る場合は、ＳＰＳ信号から新しいポジションフィックスを獲得しないことを決定すること
ができ得、そうすることで、以下で説明するように、とりわけＭＳバッテリ電力を節約す
る。
【００１１】
　図１は、一実施態様による、ＭＳにおいてポジションフィックスを獲得するためのプロ
セス１００のフロー図である。ブロック１１０において、ＭＳ内に配置でき得るＯＤＰエ
ンジンは、ＳＰＳ信号からポジションフィックス情報を獲得することができ得る。そのよ
うなポジションフィックス情報は、例えば、送信機までの擬似距離および／または地球物
理学的ロケーションなど、ＳＰＳ航法システムに関する時間情報および／またはロケーシ
ョン情報を含むことができ得る。ポジションフィックス情報を取得した後、ＭＳは、その
ような情報をメモリ内に保存することができ得る。ブロック１２０において、保存された
ポジションフィックス情報は、周期的に、および／または時々、更新することができ得る
。そのような更新は、例としていくつかの名を挙げれば、Ｗｉ－Ｆｉ、ブルートゥース、
ＲＦＩＤ、ＵＭＴＳ、ＷｉＭＡＸ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、およ
び／またはＣＤＭＡなどの、非ＳＰＳソースに関連付けられた、より新しい位置情報を追
加すること、および／またはより新しい位置情報で保存されたポジションフィックス情報
の少なくとも部分を置き換えることを備えることができ得る。ＯＤＰエンジンによって可
能にされることとして、ＭＳは、ＭＳが非ＳＰＳソースから受信した信号からの信号メト
リックを測定すること、および／または計算することができ得る。例えば、ＭＳで受信し
た非ＳＰＳ信号の信号強度、ラウンドトリップ遅延、到着時間、到着時間差、および／ま
たは到来角は、保存されたポジションフィックス情報を更新するために使用でき得る１つ
または複数の信号メトリックをもたらすことができ得る。一実施態様では、ＯＤＰエンジ
ンは、複数の信号メトリックの中で特定のどの信号メトリックをそのような更新のために
使用すべきかを決定することができ得る。例えば、ＯＤＰエンジンは、１つまたは複数の
信号メトリックに関連付けられた１つまたは複数の位置特定アルゴリズムを利用すること
ができ得る。ＯＤＰエンジンは、以下で説明するように、関連する信号メトリックの品質
、カバレージ、ＴＴＦ（フィックス時間）、電力消費、および／またはコスト関数に少な
くとも部分的に基づいて、そのようなアルゴリズムに格付けを行うことができ得る。加え
て、そのような格付けには、サービス品質（ＱｏＳ）を考慮することもでき得る。したが
って、ＯＤＰエンジンは、保存されたポジションフィックス情報を更新するために、時々
変化することがあるそのような格付けに少なくとも部分的に基づいて、複数の位置特定ア
ルゴリズムのうちの１つまたは複数を選択することができ得る。もちろん、そのようなア
ルゴリズムに関連する詳細は、例であるにすぎず、特許請求される主題は、そのようには
限定されない。
【００１２】
　一実施態様では、ＯＤＰエンジンによって使用されるアルゴリズムは、１つまたは複数
の他のアルゴリズムとのトレードオフを含むことができ得る。例えば、非ＳＰＳアルゴリ
ズムは、ＳＰＳ測位技術に対応するアルゴリズムと比べて、より高速で、より電力効率が
よいことがある。しかし、非ＳＰＳアルゴリズムは、場合によっては、例えば、ＳＰＳベ
ースのアルゴリズムの少なくとも一部に依存する、初期ＳＰＳロケーション推定に依存す
ることがある。他方、そのような非ＳＰＳアルゴリズムは、ＳＰＳカバレージが利用可能
ではない場所でＭＳが自らの位置を決定することを可能にするための、バックアップ測位
ソリューションとして使用することができ得る。他の点では、例えば、ＧＮＳＳは、開け
た戸外のエリアでは、相対的に正確な測位情報を提供することができ得るが、電力を相対
的に大量に消費すること、相対的に高いＴＴＦを有すること、および／または閉鎖的なエ
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リアでカバレージを欠くことがある。それと比較して、例えば、ＵＭＴＳ技術は、あまり
正確ではないセルＩＤ、および／または混合セルセクタベースのロケーションフィックス
を提供することができ得、トラフィック呼、およびネットワークロケーションサーバとの
プロトコル交換を必要とすることがある。そのような難点があり得るにも係わらず、例え
ば、ＧＮＳＳが利用可能でないときに、ＵＭＴＳがＭＳで利用可能なことがある。ＧＮＳ
Ｓとの別の比較として、Ｗｉ－Ｆｉ技術は、正確なロケーションフィックスを提供し、よ
り低いＴＴＦを有することができ得るが、相対的に狭いエリアしかカバーしないことがあ
る。しかし、そのような難点があるにも係わらず、Ｗｉ－Ｆｉは、ＧＮＳＳがＭＳで利用
可能でないときに、有用なことがある。したがって、特定の一実施態様では、ＯＤＰエン
ジンは、非ＳＰＳ測位技術が利用可能である場合には、コストの高いＳＰＳ技術の使用を
減らしながら、非ＳＰＳ測位技術を使用するように構成することができ得る。例えば、図
１に戻ると、ブロック１１０とブロック１２０において、ＳＰＳ技術は、ポジションフィ
ックスを時々獲得するために使用することができ得、その間の期間中は、上で説明したよ
うな非ＳＰＳ技術を使用して、そのようなポジションフィックスを更新することができ得
る。もちろん、そのような測位アルゴリズムの説明は、例であるにすぎず、特許請求され
る主題は、そのようには限定されない。
【００１３】
　一実施態様では、ＯＤＰエンジンによって使用されるアルゴリズムは、バックグラウン
ド方式で、１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術を実行することがで
き得る。この文脈では、「バックグラウンド測位」とは、ＯＤＰエンジンによる内部使用
のために測位エンジンにおいて位置情報を生成することを含むプロセスとすることができ
得、一方、「フォアグラウンド測位」とは、ＯＤＰエンジンの「外部」からの位置情報を
求める要求とすることができ得る。例えば、フォアグラウンド測位アプリケーションは、
ＭＳにその位置を問い掛けるネットワークサーバ、ＭＳの位置を継続的に監視する企業ア
プリケーション、および／または画面に位置情報を表示するＭＳ上で実行されるアプリケ
ーションを含むことができ得る。フォアグラウンド測位アプリケーションには、他にも多
くの例が存在する。バックグラウンド測位アルゴリズムは、含まれる位置不確実性と時間
不確実性とを適切に維持し、例としていくつかの利点を挙げれば、ポジションフィックス
の利用可能性を改善すること、ポジションフィックスの正確性を改善すること、および／
またはフォアグラウンドアプリケーションがポジションフィックスを必要とする場合にポ
ジションフィックスを計算するのに必要とされるＴＴＦを改善することができ得る。その
ようなバックグラウンド位置情報は、ＯＤＰエンジンによって保存でき得る１つまたは複
数のメトリックを含むことができ得る。そのようなメトリックは、例えば、ＨＥＰＥを含
む位置不確実性メトリック、時間不確実性メトリック、および／または信号品質メトリッ
クを備えることができ得、その場合、そのようなメトリックの閾値を表すデータ値を備え
ることができ得る、１つまたは複数の不確実性閾値と比較することができ得る。例えば、
メトリックは、ＨＥＰＥ位置不確実性を備えることができ得、関連する不確実性閾値は、
１００メートルとすることができ得る。その後、ＯＤＰエンジンは、バックグラウンド位
置情報を更新するために、１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術を選
択することができ得る。そのような選択は、動作条件と、メトリックを関連する不確実性
閾値と比較した結果とに少なくとも部分的に基づくことができ得る。例えば、時間不確実
性を備えるメトリックは関連する不確実性閾値を超えたが、位置不確実性を備えるメトリ
ックは関連する不確実性閾値をはるかに下回る場合、（ＧＮＳＳなど）時間を相対的に正
確に推定する測位技術を選択することができ得る。動作条件は、例えば、１つまたは複数
の選択されたＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術のプロセスを調整および／または変
更するように適合されたアルゴリズムを備えることができ得る。そのようなアルゴリズム
は、例としていくつかの名を挙げれば、１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非Ｓ
ＰＳ測位技術の電力消費、メトリックが関連する不確実性閾値を超えたバックグラウンド
位置情報の前回の更新以降に経過した時間、ならびに／またはメトリックが関連する不確
実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づいて、動作することができ得る。
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【００１４】
　特定の一実施態様では、ＯＤＰエンジンは、位置不確実性エイジング（aging）アルゴ
リズムと、時間不確実性エイジングアルゴリズムとを含む、エイジングアルゴリズムを使
用することができ得る。例えば、位置不確実性エイジングアルゴリズムは、ＭＳと関連付
けられた位置不確実性が進展するレートを決定するために、仮定最大速度、および／また
は既知の／推定された／測定された速度データを使用することができ得る。同様の例では
、時間エイジングアルゴリズムは、ＭＳと関連付けられた時間不確実性が進展するレート
を決定するために、システム性能履歴に少なくとも部分的に基づいて測定／推定されたシ
ステムクロック品質／安定性を使用することができ得る。
【００１５】
　図１を再び参照すると、ブロック１３０において、ＭＳに搭載されたＯＤＰエンジンは
、信号メトリックの変化など、１つまたは複数の信号メトリックに少なくとも部分的に基
づいて、保存されたポジションフィックス情報の不確実性を決定することができ得る。上
で説明したように、そのような不確実性は、例としていくつかの名を挙げれば、最新のポ
ジションフィックス情報の古さ、ＭＳの運動、および／またはＭＳが動作するＲＦ環境に
よって影響を受けることがある。位置不確実性は、上で述べたように、ＨＥＰＥによって
測定することができ得る。時間不確実性は、任意の時間単位、例えば、秒によって測定す
ることができ得る。言い換えると、最後のＳＰＳフィックスから取得でき得たポジション
フィックス情報の不確実性は、時間が経過するにつれて、ＭＳがそのロケーションを変化
させるにつれて、および／またはＲＦ環境がＳＰＳ信号を受信するにはあまり好ましくな
くなった場合に、一般に増大することがある。上で説明したように、不確実性が増大する
につれて、ＳＰＳ信号から以降のポジションフィックス情報を獲得することが必要とされ
る機会も増加することがある。そのような不確実性は、相対的にコスト高の電力消費とい
うトレードオフが付随するにも係わらず、不確実性を引き下げるために、以降のＳＰＳベ
ースのポジションフィックスが必要とされるかどうかを決定するために使用することがで
き得る。必要とされない場合、ＯＤＰエンジンは、上で説明したように、非ＳＰＳ測位技
術を利用して、ポジションフィックスを決定し続けることができ得る。例えば、決定され
た不確実性が、許容可能な閾値レベルを超えて増大した場合、ＯＤＰエンジンは、ＳＰＳ
ベースのポジションフィックスを獲得する時になったと、例えば、ＳＰＳ信号を使用して
、新しいポジションフィックスを獲得する時になったと決定することができ得る。特定の
一実施態様では、例えば、ＯＤＰエンジンは、決定された不確実性を、本明細書では不確
実性許容値と呼ばれる、そのような許容可能な閾値レベルと比較することができ得る。ブ
ロック１４０におけるように、そのような比較は、プロセス１００をどのように進めるか
を決定することができ得、不確実性がそのような値を下回る場合、プロセス１００は、ブ
ロック１２０とブロック１３０に戻り、そこでは、上で説明したように、保存されたポジ
ションフィックス情報を、非ＳＰＳポジションフィックスを使用して更新することができ
得る。他方、不確実性がそのような値にある場合、またはそのような値を上回る場合、プ
ロセス１００は、ブロック１５０に進み、ブロック１５０では、ＳＰＳ信号から以降のポ
ジションフィックスを獲得することができ得る。別の例は、以下のようにすることができ
得、すなわち、不確実性がそのような値にある場合、またはそのような値を下回る場合、
プロセス１００は、ブロック１２０とブロック１３０に戻り、そこでは、保存されたポジ
ションフィックス情報を、非ＳＰＳポジションフィックスを使用して更新することができ
得るが、不確実性がそのような値を上回る場合、プロセス１００は、ブロック１５０に進
み、ブロック１５０では、ＳＰＳ信号から以降のポジションフィックスを獲得することが
でき得る。ブロック１２０において更新され保存されたポジションフィックス情報は、改
善された効率性で、以降のポジションフィックスを取得するために使用することができ得
る。例えば、そのような保存されたポジションフィックス情報は、ナビゲーション捕捉ウ
ィンドウ（navigation acquisition window）を小さくして、ロケーションフィックスの
改善された効率をもたらすために、ＳＰＳ信号と併せて使用することができ得る。特定の
一実施態様では、そのようなナビゲーション捕捉ウィンドウは、２次元探索「空間」など
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の、ＧＰＳ捕捉ウィンドウを備えることができ得、それらの次元は、例えば、符号位相遅
延と、観測されたドップラ周波数シフトである。ブロック１５０の後、プロセス１００は
、ブロック１２０に戻ることができ得、ブロック１２０では、上で説明したように、保存
されたポジションフィックス情報を再び更新することができ得る。もちろん、位置情報の
不確実性に関するそのようなプロセスの挙動は、一例であるにすぎず、特許請求される主
題は、そのようには限定されない。
【００１６】
　図２は、一実施態様による、領域２００においてモバイルデバイスで利用可能なことが
あるいくつかの位置決定技術を示す概略図である。ＭＳ　２１０は、例としていくつかの
名を挙げれば、１つまたは複数のＳＰＳ送信機２２０、ＵＭＴＳ送信機２４０、Ｗｉ－Ｆ
ｉ送信機２５０、および／またはブルートゥース送信機２６０から、ＭＳが信号を受信す
ることを可能にするエリア内に配置することができ得る。もちろん、他の技術のシステム
からの信号も、ＭＳによって受信することができ得、特許請求される主題は、そのように
は限定されない。ＳＰＳ送信機２２０は、全地球ではないにしても、広域の測位カバレー
ジを提供でき得る信号２２５を送信することができ得る。しかし、そのような信号は、例
えば、建物内、都会のビルの谷間、および／または閉鎖的な環境で生じることがあるよう
に、ＭＳと１つまたは複数のＳＰＳ送信機の間の見通し線が遮られる場合、遮られること
がある。そのような条件が生じた場合、ＭＳ　２１０は、上で説明したように、非ＳＰＳ
ソースからポジションフィックスを獲得し続けることができ得る。例えば、ブルートゥー
ス送信機２６０から送信された信号２６５は、相対的に射程が短いが、ＳＰＳ信号２２５
が遮られる建物内で、ＭＳ　２１０から利用可能なことがある。一実施態様では、ＭＳ　
２１０は、（例えば、ＭＳが最後に戸外にいたときなどに）ＳＰＳ送信機２２０によって
提供された最後に獲得したポジションフィックス情報を保存することができ得る。そのよ
うな保存された情報は、建物内でＭＳ　２１０から利用可能な１つまたは複数の非ＳＰＳ
ソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、更新することが
でき得る。特定の一実施態様では、時間につれて位置不確実性と時間不確実性とが増大し
たのに応答して、ＭＳ　２１０は、新しい信号メトリック観測値を使用して、不確実性を
更新することができ得る。例えば、同じ基地局から異なる時刻に獲得したＲＳＳ値が同様
であるか、またはゆっくり変化している場合、ＭＳ　２１０が実質的に移動していない可
能性が相対的に高い。したがって、ＭＳ　２１０は、位置不確実性を適切に減らすことに
よって、不確実性を更新することができ得る。そのような信号メトリックは、ＭＳ　２１
０によって、とりわけ自らの動きを検出するために使用することができ得る。例を続ける
と、ブルートゥース信号２６５は、例えば、受信信号強度を含む、１つまたは複数のその
ような信号メトリックを提供することができ得る。Ｗｉ－Ｆｉによって提供される信号メ
トリックも、利用可能であれば、利用することができ得る。そのような送信機の位置が分
かっている場合、関連するＲＳＳは、ＭＳ　２１０に１つまたは複数のポジションフィッ
クスを提供することができ得る。その後、保存されたポジションフィックス情報は、その
ような非ＳＰＳソースを使用して、時々更新することができ得る。（例えば、ＭＳが建物
から出たときなどに）ＳＰＳ信号２２５がＭＳ　２１０で利用可能になった場合、ＳＰＳ
信号２２５からの新しい以降のポジションフィックスを獲得することができ得る。しかし
、ＳＰＳ信号が利用可能であっても、上で説明したように、ＭＳの位置不確実性が許容可
能なほど小さい場合、ＭＳ　２１０は、ＳＰＳ信号からの以降のポジションフィックスを
獲得する必要はないと決定することもある。
【００１７】
　図３は、一実施態様による、測位システム３００を示す概略図である。そのような測位
システムは、例えば、図２に示されるＭＳ　２１０などの、ＭＳ内に配置することができ
得る。ＯＤＰエンジン３１０は、モーションセンサ３２０と、ＳＰＳ受信機３５５と、Ｕ
ＭＴＳ　３６２およびＷｉ－Ｆｉ　３６６を含む非ＳＰＳ受信機３６０とから信号を受信
することができ得る。もちろん、そのような受信機は、例であるにすぎず、特許請求され
る主題は、そのようには限定されない。ＯＤＰエンジン３１０は、キャッシュデータベー
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ス３３０およびユーザインターフェース３４０と通信することができ得、それらも、ＭＳ
　２１０内に配置することができ得る。
【００１８】
　図４は、一実施態様による、ワイヤレスネットワーク（図示されず）との通信とデバイ
スの運動を感知することとが可能なデバイス５００の概略図である。図２に示されるＭＳ
　２１０などの移動局は、擬似距離測定値を決定するためにアンテナ５１４で受信したＳ
ＰＳ信号を処理することと、アンテナ５１０を介してワイヤレス通信ネットワークと通信
することが可能な、デバイス５００を備えることができ得る。ここで、トランシーバ５０
６は、ＲＦキャリア信号を、データ、音声、および／またはＳＭＳメッセージなどのベー
スバンド情報を用いて、ＲＦキャリアに変調するように、また変調されたＲＦキャリアを
復調して、そのようなベースバンド情報を獲得するように適合することができ得る。アン
テナ５１０は、変調されたＲＦキャリアをワイヤレス通信リンクを介して送信するように
、また変調されたＲＦキャリアをワイヤレス通信リンクを介して受信するように適合する
ことができ得る。
【００１９】
　ベースバンドプロセッサ５０８は、ワイヤレス通信リンクを介した送信のために、処理
ユニット５０２からのベースバンド情報をトランシーバ５０６に提供するように適合する
ことができ得る。ここでは、処理ユニット５０２は、例えば、図３に示されたＯＤＰエン
ジン３１０などの、ＯＤＰエンジンを含むことができ得る。そのような測位エンジンは、
そのようなベースバンド情報をローカルインターフェース５１６から獲得することができ
得、そのようなベースバンド情報は、例えば、環境感知データ、モーションセンサデータ
、高度データ、（例えば加速度計からの）加速度情報、他のネットワーク（例えば、Ｚｉ
ｇＢｅｅ（登録商標）、ブルートゥース、Ｗｉ－Ｆｉ、ピアツーピア）までの近さを含む
ことができ得る。そのようなベースバンド情報は、例えば、デバイス５００のロケーショ
ンの推定などの位置情報、ならびに／または例えば、擬似距離測定値および／もしくはユ
ーザ入力から受け取った位置情報などの、位置情報を計算する際に使用でき得る情報も含
むことができ得る。特定の一実施態様では、ローカルインターフェース５１６は、デバイ
ス５００の運動を測定するための、１つまたは複数のトランスデューサを含むことができ
得る。そのようなトランスデューサは、例えば、加速度計および／またはジャイロを含む
ことができ得る。デバイス５００のそのような運動は、回転および／または並進を含むこ
とができ得る。１つまたは複数のそのような運動の測定は、メモリ５０４内に保存するこ
とができ得、したがって、保存された測定は、例えば、デバイス５００の軌道を決定する
際に使用するために、取り出すことができ得る。処理ユニット５０２は、測定された運動
（モーション）データに少なくとも部分的に基づいて、デバイス５００の軌道を推定する
ように適合することができ得る。チャネル復号器５２０は、ベースバンドプロセッサ５０
８から受け取ったチャネルシンボルを、元のソースビットに復号するように適合すること
ができ得る。
【００２０】
　ＳＰＳ受信機（ＳＰＳ　Ｒｘ）５１２は、宇宙ビークルからの送信を受信し、処理する
ように、また処理された情報を相関器５１８に提供するように適合することができ得る。
相関器５１８は、受信機５１２によって提供された情報から相関関数を導出するように適
合することができ得る。相関器５１８は、サポートされる検出された異なる技術に応じて
、１つの多目的エンティティとすること、または複数の単目的エンティティとすることが
でき得る。相関器５１８は、トランシーバ５０６によって提供されたパイロット信号に関
連する情報から、パイロット関連の相関関数を導出するように適合することもでき得る。
この情報は、ワイヤレス通信ネットワークを取得するために、デバイス５００によって使
用することができ得る。
【００２１】
　メモリ５０４は、プロセス、実施態様、または説明もしくは示唆されたそれらの例のう
ちの１つまたは複数を実行するために実行可能な機械可読命令を保存するように適合する
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ことができ得る。処理ユニット５０２は、そのような機械可読命令にアクセスし、それら
を実行するように適合することができ得る。しかし、これらは、特定の態様において処理
ユニットによって実行でき得るタスクの例にすぎず、特許請求される主題は、これらの点
で限定されない。
【００２２】
　本明細書で説明された方法は、特定の特徴および／または例に従ったアプリケーション
に応じて、様々な手段によって実施することができ得る。例えば、そのような方法は、ハ
ードウェア、ファームウェア、ソフトウェア、および／またはそれらの組み合わせで実施
することができ得る。ハードウェア実施態様では、例えば、処理ユニットは、１つまたは
複数の特定用途向け集積回路（ＡＳＩＣ）、デジタル信号プロセッサ（ＤＳＰ）、デジタ
ル信号処理デバイス（ＤＳＰＤ）、プログラマブルロジックデバイス（ＰＬＤ）、フィー
ルドプログラマブルゲートアレイ（ＦＰＧＡ）、プロセッサ、コントローラ、マイクロコ
ントローラ、マイクロプロセッサ、電子デバイス、本明細書で説明された機能を実行する
ように設計された他のデバイス、および／またはそれらの組み合わせの内に実装すること
ができ得る。
【００２３】
　ファームウェア実施態様および／またはソフトウェア実施態様の場合、方法は、本明細
書で説明された機能を実行するモジュール（例えば、プロシージャ、関数など）を用いて
実施することができ得る。本明細書で説明された方法を実施する際に、命令を有形に具現
した任意の機械可読媒体を使用することができ得る。例えば、ソフトウェアコードは、メ
モリ内に、例えば、移動局のメモリ内に保存し、処理ユニットによって実行することがで
き得る。メモリは、処理ユニット内に実装すること、または処理ユニットの外部に実装す
ることができ得る。本明細書で使用される場合、「メモリ」という用語は、任意のタイプ
の長期、短期、揮発性、不揮発性、または他のメモリを指し、いずれか特定のタイプのメ
モリに、もしくはメモリの数に限定されず、またはメモリが保存される媒体のタイプに限
定されない。
【００２４】
　ファームウェアおよび／またはソフトウェアで実施される場合、機能は、１つまたは複
数の命令またはコードとしてコンピュータ可読媒体上に保存することができ得る。その例
には、データ構造を用いて符号化されたコンピュータ可読媒体、およびコンピュータプロ
グラムを用いて符号化されたコンピュータ可読媒体がある。コンピュータ可読媒体は、製
造物品の形態をとることができ得る。コンピュータ可読媒体は、物理的なコンピュータ記
憶媒体を含む。記憶媒体は、コンピュータによってアクセスできる任意の利用可能な媒体
とすることができ得る。限定することなく、例を挙げると、そのようなコンピュータ可読
媒体は、所望のプログラムコードを命令またはデータ構造の形式で保存するために使用で
き、コンピュータによってアクセスできる、ＲＡＭ、ＲＯＭ、ＥＥＰＲＯＭ、ＣＤ－ＲＯ
Ｍもしくは他の光ディスク記憶、磁気ディスク記憶もしくは他の磁気記憶デバイス、また
は他の任意の媒体を備えることができ、本明細書で使用される場合、ディスク（diskおよ
びdisc）は、コンパクトディスク（disc）（ＣＤ）、レーザディスク（disc）、光ディス
ク（disc）、デジタル多用途ディスク（disc）（ＤＶＤ）、フロッピー（登録商標）ディ
スク（disk）、およびＢｌｕ－ｒａｙ（登録商標）ディスク（disc）を含み、ｄｉｓｋは
、通常磁気的にデータを再生し、ｄｉｓｃは、レーザを用いて光学的にデータを再生する
。上記のものの組み合わせも、コンピュータ可読媒体の範囲内に含まれるべきである。
【００２５】
　コンピュータ可読媒体への記憶に加えて、命令および／またはデータは、通信装置に含
まれる伝送媒体上の信号としても提供することができ得る。例えば、通信装置は、命令お
よびデータを表す信号を有するトランシーバを含むことができ得る。命令およびデータは
、特許請求の範囲において要点が説明される機能を１つまたは複数のプロセッサに実施さ
せるように構成される。すなわち、通信装置は、開示された機能を実行するための情報を
表す信号を有する伝送媒体を含む。第１の時点では、通信装置に含まれる伝送媒体は、開
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示された機能を実行するための情報の第１の部分を含むことができ得るが、第２の時点で
は、通信装置に含まれる伝送媒体は、開示された機能を実行するための情報の第２の部分
を含むことができ得る。
【００２６】
　本明細書で説明された位置決定および／または推定技法は、ワイヤレスワイドエリアネ
ットワーク（ＷＷＡＮ）、ワイヤレスローカルエリアネットワーク（ＷＬＡＮ）、ワイヤ
レスパーソナルエリアネットワーク（ＷＰＡＮ）、フェムトセルを含むネットワーク、お
よびそのようなネットワークの任意の組み合わせなど、様々なワイヤレス通信ネットワー
クのために使用することができ得る。「ネットワーク」と「システム」という用語は、本
明細書では交換可能に使用することができ得る。ＷＷＡＮは、符号分割多元接続（ＣＤＭ
Ａ）ネットワーク、時分割多元接続（ＴＤＭＡ）ネットワーク、周波数分割多元接続（Ｆ
ＤＭＡ）ネットワーク、直交周波数分割多元接続（ＯＦＤＭＡ）ネットワーク、シングル
キャリア周波数分割多元接続（ＳＣ－ＦＤＭＡ）ネットワーク、ロングタームエボリュー
ション（ＬＴＥ）ネットワーク、およびＷｉＭＡＸ（ＩＥＥＥ　８０２．１６）ネットワ
ークなどとすることができ得る。ＣＤＭＡネットワークは、いくつかの無線技術の名を挙
げれば、ｃｄｍａ２０００、広帯域ＣＤＭＡ（Ｗ－ＣＤＭＡ）などの、１つまたは複数の
無線アクセス技術（ＲＡＴ）を実施することができ得る。ここで、ｃｄｍａ２０００は、
ＩＳ－９５、ＩＳ－２０００、およびＩＳ－８５６規格に従って実施される技術を含むこ
とができ得る。ＴＤＭＡネットワークは、モバイル通信用グローバルシステム（ＧＳＭ（
登録商標））、デジタル高度モバイルフォンシステム（Ｄ－ＡＭＰＳ）、または他の何ら
かのＲＡＴを実施することができ得る。ＧＳＭおよびＷ－ＣＤＭＡは、「第３世代パート
ナシッププロジェクト」（３ＧＰＰ）という名称のコンソーシアムからの文書において説
明されている。Ｃｄｍａ２０００は、「第３世代パートナシッププロジェクト２」（３Ｇ
ＰＰ２）という名称のコンソーシアムからの文書において説明されている。３ＧＰＰおよ
び３ＧＰＰ２の文書は、公的に入手可能である。ＷＬＡＮは、ＩＥＥＥ　８０２．１１ｘ
ネットワークを備えることができ得、ＷＰＡＮは、例えば、ブルートゥースネットワーク
、ＩＥＥＥ　８０２．１５ｘネットワークを備えることができ得る。
【００２７】
　同様に、受信機を有し、送信機を有さないＭＳ内の受信機は、ＭＳのロケーションの推
定を可能にする情報を獲得するように適合することができ得る。そのようなＭＳは、例え
ば、例としていくつかの名を挙げれば、デジタルＴＶ、デジタルラジオ、ＤＶＢ－Ｈ、Ｄ
ＭＢ、ＩＳＤＢ－Ｔ、および／またはＭｅｄｉａＦＬＯなどのフォーマットで送信された
ブロードキャスト信号を取得することが可能なデバイスなど、ブロードキャスト信号を受
信するように適合されたデバイスを備えることができ得る。上で説明したように、そのよ
うなＭＳは、そのような情報を捕捉プロセスから獲得することができ得る。しかし、ＭＳ
は、例えば、コンテンツを搬送する後で受信されるブロードキャスト信号内のコンテンツ
を処理（例えば、復号、伸張、および／または提示用に描画）するための、十分な処理リ
ソース（例えば、ロジック、メモリ、ソフトウェアなど）を有する必要はない。そのよう
なブロードキャスト信号内のコンテンツを処理する必要がないことによって、そのような
ＭＳは、保存された捕捉情報に基づいてロケーション推定を獲得するのに十分なリソース
（例えば、ハードウェアおよびソフトウェア）を依然として維持しながら、低減されたメ
モリリソース、処理ユニットリソース、および／または復号器リソースなど、低減された
リソースを有することができ得る。
【００２８】
　衛星測位システム（ＳＰＳ）は、送信機のシステムを一般に含み、送信機のシステムは
、エンティティが、送信機から受信した信号に少なくとも部分的に基づいて、地上または
地球上空における自らのロケーションを決定することを可能にするように配置される。そ
のような送信機は、定められた数のチップからなる反復する擬似ランダム雑音（ＰＮ）符
号を用いて特徴付けられた信号を一般に送信し、地上制御局、ユーザ機器、および／また
は宇宙ビークル上に配置することができ得る。特定の一例では、そのような送信機は、地
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球周回軌道衛星ビークル（ＳＶ）上に配置することができ得る。例えば、全地球測位シス
テム（ＧＰＳ）、ガリレオ、グロナス（Glonass）、またはコンパスなどの、全地球航法
衛星システム（ＧＮＳＳ）のコンステレーション内のＳＶは、コンステレーション内の他
のＳＶによって送信されたＰＮ符号から区別可能なＰＮ符号を用いて（例えば、ＧＰＳに
おけるように衛星毎に異なるＰＮ符号を使用して、またはグロナスにおけるように異なる
周波数上で同じ符号を使用して）特徴付けられた信号を送信することができ得る。ある態
様によれば、本明細書で提示された技法は、ＳＰＳ用の全地球システム（例えばＧＮＳＳ
）に制限されない。例えば、本明細書で提供された技法は、例えば、日本上空の準天頂衛
星システム（ＱＺＳＳ）、インド上空のインド地域航法衛星システム（ＩＲＮＳＳ）、中
国上空の北斗（Beidou）など、ならびに／あるいは１つもしくは複数の全地球および／も
しくは地域航法衛星システムに関連付けることができ得、またはそれとは別にそのような
航法衛星システムとともに使用できるようにすることができ得る、様々な航法補強システ
ム（例えば衛星航法補強システム（ＳＢＡＳ））など、様々な地域的システムに適用する
ことができ得、またはそれとは別に様々な地域的システムで使用できるようにすることが
でき得る。限定することなく、例を挙げると、ＳＢＡＳは、インテグリティ情報、差分補
正などを提供する、例えば、広域補強システム（ＷＡＡＳ）、欧州静止衛星航法オーバー
レイサービス（ＥＧＮＯＳ）、多機能衛星航法補強システム（ＭＳＡＳ）、ＧＰＳ支援静
止衛星補強航法またはＧＰＳおよび静止衛星補強航法システム（ＧＡＧＡＮ）などの、航
法補強システム （複数可）を含むことができ得る。したがって、本明細書で使用される
場合、ＳＰＳは、１つまたは複数の全地球および／もしくは地域航法衛星システムならび
に／または航法補強システムの任意の組み合わせを含むことができ得、ＳＰＳ信号は、Ｓ
ＰＳ、ＳＰＳ様、および／またはそのような１つもしくは複数のＳＰＳに関連する他の信
号を含むことができ得る。
【００２９】
　本明細書で説明された技法は、いくつかのＳＰＳのいずれか１つおよび／またはＳＰＳ
の組み合わせとともに使用することができ得る。さらに、そのような技法は、擬似衛星、
または衛星と擬似衛星の組み合わせを利用する位置決定システムとともに使用することが
でき得る。擬似衛星は、時間に同期させることができ得る、Ｌバンド（または他の周波数
）キャリア信号上に変調された、ＰＮ符号または（例えば、ＧＰＳもしくはＣＤＭＡセル
ラ信号に類似した）他の測距符号をブロードキャストする、地上送信機を備えることがで
き得る。そのような送信機には、リモート受信機によって識別を可能にするために、一意
的なＰＮ符号を割り当てることができ得る。擬似衛星は、トンネル内、坑内、建物内、都
会のビルの谷間、または他の閉鎖的なエリアなど、軌道衛星からのＧＰＳ信号が利用可能
でないことがある状況において役立つことがある。擬似衛星の別の実施態様は、ラジオビ
ーコンとして知られている。本明細書で使用される場合、「衛星」という用語は、擬似衛
星と、擬似衛星同等物と、おそらくは他のものとを含むことが意図されている。本明細書
で使用される場合、「ＳＰＳ信号」という用語は、擬似衛星または擬似衛星同等物からの
ＳＰＳ様信号を含むことが意図されている。
【００３０】
　本明細書で使用される場合、移動局（ＭＳ）とは、セルラもしくは他のワイヤレス通信
デバイス、パーソナルコミュニケーションシステム（ＰＣＳ）デバイス、パーソナルナビ
ゲーションデバイス（ＰＮＤ）、パーソナル情報マネージャ（ＰＩＭ）、携帯情報端末（
ＰＤＡ）、ラップトップ、またはワイヤレス通信および／もしくは航法信号を受信するこ
とが可能な他の適切なモバイルデバイスなどの、デバイスのことを指す。「移動局」とい
う用語は、短距離ワイヤレス、赤外線、有線接続、または他の接続などによって、パーソ
ナルナビゲーションデバイス（ＰＮＤ）と通信するデバイスを含むことも意図されており
、そのようなデバイスまたはＰＮＤにおいて、衛星信号受信、支援データ受信、および／
または位置関連処理が行われるかどうかには係わらない。また、「移動局」は、インター
ネット、Ｗｉ－Ｆｉ、または他のネットワークなどを介して、サーバとの通信が可能な、
ワイヤレス通信デバイス、コンピュータ、ラップトップなどを含む、すべてのデバイスを
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けられた別のデバイスにおいて、衛星信号受信、支援データ受信、および／または位置関
連処理が行われるかどうかには係わらない。上記のものの任意の動作可能な組み合わせも
、「移動局」と見なされる。
【００３１】
　ワイヤレス端末などのエンティティは、データと他のリソースとを要求するために、ネ
ットワークと通信することができる。セルラ電話、携帯情報端末（ＰＤＡ）、ワイヤレス
コンピュータ、または別のタイプのＭＳは、そのようなエンティティのほんのいくつかの
例である。そのようなエンティティの通信は、ネットワークデータへのアクセスを含むこ
とがあり、そのようなアクセスは、通信ネットワーク、回路、または他のシステムハード
ウェアといったリソースに課金することがある。ワイヤレス通信ネットワークでは、デー
タは、ネットワーク内で動作するエンティティ間で要求し、交換することができ得る。例
えば、ＭＳは、ネットワーク内で動作するＭＳの位置を決定するために、ワイヤレス通信
ネットワークにデータを要求することができ得、ネットワークから受信したデータは、そ
のような位置決定のために役立つこと、またはそれとは別に望ましいことがある。しかし
、これらは、特定の態様におけるＭＳとネットワークの間のデータ交換の例であるにすぎ
ず、特許請求される主題は、これらの点で限定されない。
【００３２】
　今のところ例示的な特徴と考えられるものを例示し、説明したが、特許請求される主題
から逸脱することなく、他の様々な変更を施すことができ得、均等物で置き換えることが
でき得ることが当業者には理解されよう。加えて、本明細書で説明された中心的概念から
逸脱することなく、特定の状況を特許請求される主題の教示に適合させるために、多くの
変更を施すことができ得る。したがって、特許請求される主題は、開示された特定の例に
限定されないが、そのような特許請求される主題はまた、添付の特許請求の範囲内および
それらの均等物の範囲内に包含されるすべての態様を含み得ることが意図されている。
【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】

【手続補正書】
【提出日】平成24年3月23日(2012.3.23)
【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】
　少なくとも衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得する
ことと、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新することと、
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定することと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較することと、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から、前記比較に応
じて、以降のポジションフィックスを獲得することと
　を備える方法。
【請求項２】
　前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備える
、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、請求項１に
記載の方法。



(21) JP 2012-529059 A 2012.11.15

【請求項４】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭＡ
Ｘ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルート
ゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項１に記載の方法
。
【請求項５】
　前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、
到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはドッ
プラ周波数を備える、請求項１に記載の方法。
【請求項６】
　モバイルユニットの前記ポジションフィックス情報を、前記モバイルユニットの運動お
よび／または速度に応じて更新すること
　をさらに備える、請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　前記信号メトリックを前記モバイルユニットのロケーションと関連付けることと、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定することと
　をさらに備える、請求項６に記載の方法。
【請求項８】
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択すること
　をさらに備える、請求項１に記載の方法。
【請求項９】
　前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、請求項８に記載の方
法。
【請求項１０】
　前記１つまたは複数の基準が、前記選択することを実行するモバイルユニットの電力消
費を含む、請求項８に記載の方法。
【請求項１１】
　ＲＦ環境において動作して、
　　衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得することと、
　　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分
的に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新することと、
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定することと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較することと、
　　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から、前記比較に
応じて、以降のポジションフィックスを獲得することと
　を行うように適合されたＯＤＰエンジン
　を備える移動局。
【請求項１２】
　前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備える
、請求項１１に記載の移動局。
【請求項１３】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、請求項１１
に記載の移動局。
【請求項１４】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭＡ
Ｘ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを含
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むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項１１に記載の移動局。
【請求項１５】
　前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、
到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはドッ
プラ周波数を備える、請求項１１に記載の移動局。
【請求項１６】
　前記ＯＤＰエンジンが、
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択すること
　を行うようにさらに適合される、請求項１１に記載の移動局。
【請求項１７】
　前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、請求項１６に記載の
移動局。
【請求項１８】
　前記１つまたは複数の基準が、前記移動局の電力消費を含む、請求項１６に記載の移動
局。
【請求項１９】
　衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得するための手段
と、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新するための手段と、
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定するための手段と、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較するための手段と、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から、前記比較に応
じて、以降のポジションフィックスを獲得するための手段と
　を備える装置。
【請求項２０】
　前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備える
、請求項１９に記載の装置。
【請求項２１】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、請求項１９
に記載の装置。
【請求項２２】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭＡ
Ｘ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを含
むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項１９に記載の装置。
【請求項２３】
　前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、
到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはドッ
プラ周波数を備える、請求項１９に記載の装置。
【請求項２４】
　モバイルユニットの前記ポジションフィックス情報を、前記モバイルユニットの運動お
よび／または速度に応じて更新するための手段
　をさらに備える、請求項１９に記載の装置。
【請求項２５】
　前記信号メトリックを前記モバイルユニットのロケーションと関連付けるための手段と
、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
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スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定するための手段と
　をさらに備える、請求項２４に記載の装置。
【請求項２６】
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択するための手段
　をさらに備える、請求項１９に記載の装置。
【請求項２７】
　前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、請求項２６に記載の
装置。
【請求項２８】
　前記１つまたは複数の基準が、前記装置の電力消費を含む、請求項２６に記載の装置。
【請求項２９】
　処理ユニットによって実行された場合に測位を実行する、保存された機械可読命令を備
える記憶媒体を備える物品であって、前記命令が、
　衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を表す信号を獲得する
ためのコードと、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新するためのコードと、
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定するためのコードと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較するためのコードと、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から、前記比較に応
じて、以降のポジションフィックスを獲得するためのコードと
　を備える、物品。
【請求項３０】
　前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備える
、請求項２９に記載の物品。
【請求項３１】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、請求項２９
に記載の物品。
【請求項３２】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭＡ
Ｘ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを含
むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項２９に記載の物品。
【請求項３３】
　前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）、
到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはドッ
プラ周波数を備える、請求項２９に記載の物品。
【請求項３４】
　前記機械可読命令が、
　移動局の前記ポジションフィックス情報を、前記移動局の運動および／または速度に応
じて更新するためのコード
　をさらに備える、請求項２９に記載の物品。
【請求項３５】
　前記機械可読命令が、
　前記信号メトリックを前記移動局のロケーションと関連付けるためのコードと、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定するためのコードと
　をさらに備える、請求項３４に記載の物品。
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【請求項３６】
　前記機械可読命令が、
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択するためのコード
　をさらに備える、請求項２９に記載の物品。
【請求項３７】
　前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、請求項３６に記載の
物品。
【請求項３８】
　前記１つまたは複数の基準が、前記選択を実行する移動局の電力消費を含む、請求項３
６に記載の物品。
【請求項３９】
　１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づい
て、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得することであって、前記バックグラ
ウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、獲得することと、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存することと、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
ることと、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択することであって、前記選択す
ることが、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、選択することと
　を備える方法。
【請求項４０】
　前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える、
請求項３９に記載の方法。
【請求項４１】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、請求項３
９に記載の方法。
【請求項４２】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルー
トゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項３９に記載の
方法。
【請求項４３】
　前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延
（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および
／またはドップラ周波数を備える、請求項３９に記載の方法。
【請求項４４】
　前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確実
性メトリックを備える、請求項３９に記載の方法。
【請求項４５】
　前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、請求項３９に
記載の方法。
【請求項４６】
　前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、請求項３９に記
載の方法。
【請求項４７】
　前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位
技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、請求項３９に記載の方法。
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【請求項４８】
　前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非Ｓ
ＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間、
どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリックが
関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、請求項４７に記載の方
法。
【請求項４９】
　１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づい
て、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得するための手段であって、前記バッ
クグラウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、手段と、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存するための手段と、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
るための手段と、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択するための手段であって、前記
選択が、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、手段と
　を備える装置。
【請求項５０】
　前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える、
請求項４９に記載の装置。
【請求項５１】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、請求項４
９に記載の装置。
【請求項５２】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルー
トゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項４９に記載の
装置。
【請求項５３】
　前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延
（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および
／またはドップラ周波数を備える、請求項４９に記載の装置。
【請求項５４】
　前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確実
性メトリックを備える、請求項４９に記載の装置。
【請求項５５】
　前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、請求項４９に
記載の装置。
【請求項５６】
　前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、請求項４９に記
載の装置。
【請求項５７】
　前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位
技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、請求項４９に記載の装置。
【請求項５８】
　前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非Ｓ
ＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間、
どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリックが
関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、請求項５７に記載の装
置。
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【請求項５９】
　処理ユニットによって実行された場合に測位を実行する、保存された機械可読命令を備
える記憶媒体を備える物品であって、前記命令が、
　１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づい
て、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得するためのコードであって、前記バ
ックグラウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、コードと、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存するためのコードと、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
るためのコードと、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択するためのコードであって、前
記選択が、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、コードと
　を備える、物品。
【請求項６０】
　前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える、
請求項５９に記載の物品。
【請求項６１】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、請求項５
９に記載の物品。
【請求項６２】
　前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルー
トゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、請求項５９に記載の
物品。
【請求項６３】
　前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延
（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および
／またはドップラ周波数を備える、請求項５９に記載の物品。
【請求項６４】
　前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確実
性メトリックを備える、請求項５９に記載の物品。
【請求項６５】
　前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、請求項５９に
記載の物品。
【請求項６６】
　前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、請求項５９に記
載の物品。
【請求項６７】
　前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位
技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、請求項５９に記載の物品。
【請求項６８】
　前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非Ｓ
ＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間、
どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリックが
関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、請求項６７に記載の物
品。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３２
【補正方法】変更
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【補正の内容】
【００３２】
　今のところ例示的な特徴と考えられるものを例示し、説明したが、特許請求される主題
から逸脱することなく、他の様々な変更を施すことができ得、均等物で置き換えることが
でき得ることが当業者には理解されよう。加えて、本明細書で説明された中心的概念から
逸脱することなく、特定の状況を特許請求される主題の教示に適合させるために、多くの
変更を施すことができ得る。したがって、特許請求される主題は、開示された特定の例に
限定されないが、そのような特許請求される主題はまた、添付の特許請求の範囲内および
それらの均等物の範囲内に包含されるすべての態様を含み得ることが意図されている。　
　以下に、本願出願の当初の特許請求の範囲に記載された発明を付記する。
[1]少なくとも衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得す
ることと、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新することと、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジショ
ンフィックスを獲得することと
　を備える方法。
[2]前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
の不確実性を決定することと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較することであって、前記以降のポジシ
ョンフィックスを前記獲得することが、前記比較に応じて実行される、比較することと
　をさらに備える、上記[1]に記載の方法。
[3]前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備え
る、上記[1]に記載の方法。
[4]前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、上記[1]に
記載の方法。
[5]前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルー
トゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、上記[1]に記載の方
法。
[6]前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）
、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはド
ップラ周波数を備える、上記[1]に記載の方法。
[7]モバイルユニットの前記ポジションフィックス情報を、前記モバイルユニットの運動
および／または速度に応じて更新すること
　をさらに備える、上記[1]に記載の方法。
[8]前記信号メトリックを前記モバイルユニットのロケーションと関連付けることと、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定することと
　をさらに備える、上記[7]に記載の方法。
[9]１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情
報を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまた
は複数を選択すること
　をさらに備える、上記[1]に記載の方法。
[10]前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、上記[9]に記載の
方法。
[11]前記１つまたは複数の基準が、前記選択することを実行するモバイルユニットの電力
消費を含む、上記[9]に記載の方法。
[12]ＲＦ環境において動作して、
　　衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得することと、
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　　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分
的に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新することと、
　　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジシ
ョンフィックスを獲得することと
　を行うように適合されたＯＤＰエンジン
　を備える移動局。
[13]前記ＯＤＰエンジンが
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定することと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較することであって、前記以降のポジシ
ョンフィックスを前記獲得することが、前記比較に応じて実行される、比較することと
　を行うようにさらに適合される、上記[12]に記載の移動局。
[14]前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備え
る、上記[12]に記載の移動局。
[15]前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、上記[12]
に記載の移動局。
[16]前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを
含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、上記[12]に記載の移動局。
[17]前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）
、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはド
ップラ周波数を備える、上記[12]に記載の移動局。
[18]前記ＯＤＰエンジンが、
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択すること
　を行うようにさらに適合される、上記[12]に記載の移動局。
[19]前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、上記[18]に記載の
移動局。
[20]前記１つまたは複数の基準が、前記移動局の電力消費を含む、上記[18]に記載の移動
局。
[21]衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を獲得するための手
段と、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新するための手段と、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジショ
ンフィックスを獲得するための手段と
　を備える装置。
[22]前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
の不確実性を決定するための手段と、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較するための手段であって、前記以降の
ポジションフィックスを前記獲得することが、前記比較に応じて実行される、手段と
　をさらに備える、上記[21]に記載の装置。
[23]前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備え
る、上記[21]に記載の装置。
[24]前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、上記[21]
に記載の装置。
[25]前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを
含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、上記[21]に記載の装置。
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[26]前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）
、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはド
ップラ周波数を備える、上記[21]に記載の装置。
[27]モバイルユニットの前記ポジションフィックス情報を、前記モバイルユニットの運動
および／または速度に応じて更新するための手段
　をさらに備える、上記[21]に記載の装置。
[28]前記信号メトリックを前記モバイルユニットのロケーションと関連付けるための手段
と、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定するための手段と
　をさらに備える、上記[27]に記載の装置。
[29]１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情
報を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまた
は複数を選択するための手段
　をさらに備える、上記[21]に記載の装置。
[30]前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、上記[29]に記載の
装置。
[31]前記１つまたは複数の基準が、前記装置の電力消費を含む、上記[29]に記載の装置。
[32]処理ユニットによって実行された場合に測位を実行する、保存された機械可読命令を
備える記憶媒体を備える物品であって、前記命令が、
　衛星測位システム（ＳＰＳ）信号からポジションフィックス情報を表す信号を獲得する
ためのコードと、
　１つまたは複数の非ＳＰＳソースに関連付けられた信号メトリックに少なくとも部分的
に基づいて、前記ポジションフィックス情報を更新するためのコードと、
　前記更新されたポジションフィックス情報を使用して、ＳＰＳ信号から以降のポジショ
ンフィックスを獲得するためのコードと
　を備える、物品。
[33]前記機械可読命令が、
　前記信号メトリックに少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報の
不確実性を決定するためのコードと、
　前記決定された不確実性を不確実性許容値と比較するためのコードであって、前記以降
のポジションフィックスを前記獲得することが、前記比較に応じて実行される、コードと
　をさらに備える、上記[32]に記載の物品。
[34]前記ポジションフィックス情報が、ロケーション成分および／または時間成分を備え
る、上記[32]に記載の物品。
[35]前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、モーション感知センサを備える、上記[32]
に記載の物品。
[36]前記１つまたは複数の非ＳＰＳソースが、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、ＷｉＭ
ＡＸ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブルートゥースを
含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、上記[32]に記載の物品。
[37]前記信号メトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅延（ＲＴＤ）
、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、および／またはド
ップラ周波数を備える、上記[32]に記載の物品。
[38]前記機械可読命令が、
　移動局の前記ポジションフィックス情報を、前記移動局の運動および／または速度に応
じて更新するためのコード
　をさらに備える、上記[32]に記載の物品。
[39]前記機械可読命令が、
　前記信号メトリックを前記移動局のロケーションと関連付けるためのコードと、
　前記信号メトリックの変化に少なくとも部分的に基づいて、新しいポジションフィック
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スを獲得するためにＳＰＳ信号を使用すべきかどうかを決定するためのコードと
　をさらに備える、上記[38]に記載の物品。
[40]前記機械可読命令が、
　１つまたは複数の基準に少なくとも部分的に基づいて、前記ポジションフィックス情報
を前記更新することを実行するために、複数の位置特定アルゴリズムのうちの１つまたは
複数を選択するためのコード
　をさらに備える、上記[32]に記載の物品。
[41]前記１つまたは複数の基準が、前記信号メトリックの品質を含む、上記[40]に記載の
物品。
[42]前記１つまたは複数の基準が、前記選択を実行する移動局の電力消費を含む、上記[4
0]に記載の物品。
[43]１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づ
いて、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得することであって、前記バックグ
ラウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、獲得することと、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存することと、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
ることと、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択することであって、前記選択す
ることが、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、選択することと
　を備える方法。
[44]前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える
、上記[43]に記載の方法。
[45]前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、上記[4
3]に記載の方法。
[46]前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、Ｗｉ
ＭＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブル
ートゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、上記[43]に記載の
方法。
[47]前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅
延（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、およ
び／またはドップラ周波数を備える、上記[43]に記載の方法。
[48]前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確
実性メトリックを備える、上記[43]に記載の方法。
[49]前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、上記[43]に
記載の方法。
[50]前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、上記[43]に記
載の方法。
[51]前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測
位技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、上記[43]に記載の方法。
[52]前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非
ＳＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間
、どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリック
が関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、上記[51]に記載の方
法。
[53]１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づ
いて、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得するための手段であって、前記バ
ックグラウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、手段と、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存するための手段と、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
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るための手段と、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択するための手段であって、前記
選択が、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、手段と
　を備える装置。
[54]前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える
、上記[53]に記載の装置。
[55]前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、上記[5
3]に記載の装置。
[56]前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、Ｗｉ
ＭＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブル
ートゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、上記[53]に記載の
装置。
[57]前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅
延（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、およ
び／またはドップラ周波数を備える、上記[53]に記載の装置。
[58]前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確
実性メトリックを備える、上記[53]に記載の装置。
[59]前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、上記[53]に
記載の装置。
[60]前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、上記[53]に記
載の装置。
[61]前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測
位技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、上記[53]に記載の装置。
[62]前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非
ＳＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間
、どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリック
が関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、上記[61]に記載の装
置。
[63]処理ユニットによって実行された場合に測位を実行する、保存された機械可読命令を
備える記憶媒体を備える物品であって、前記命令が、
　１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測位技術に少なくとも部分的に基づい
て、移動局のためのバックグラウンド位置情報を獲得するためのコードであって、前記バ
ックグラウンド位置情報が、１つまたは複数のメトリックを含む、コードと、
　前記１つまたは複数のメトリックを保存するためのコードと、
　前記１つまたは複数の保存されたメトリックを１つまたは複数の不確実性閾値と比較す
るためのコードと、
　前記バックグラウンド位置情報を更新するために、前記１つまたは複数のＳＰＳおよび
／または非ＳＰＳ測位技術のうちの１つまたは複数を選択するためのコードであって、前
記選択が、動作条件と前記比較とに少なくとも部分的に基づく、コードと
　を備える、物品。
[64]前記バックグラウンド位置情報が、前記移動局において生成された位置情報を備える
、上記[63]に記載の物品。
[65]前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、モーション感知センサを備える、上記[6
3]に記載の物品。
[66]前記１つまたは複数の非ＳＰＳ測位技術が、ＣＤＭＡ、ＵＭＴＳ、Ｗｉ－Ｆｉ、Ｗｉ
ＭＡＸ、ＲＦＩＤ、ブロードキャストＴＶ、ブロードキャストＦＭ、および／またはブル
ートゥースを含むワイヤレスネットワークインターフェースを備える、上記[63]に記載の
物品。
[67]前記１つまたは複数のメトリックが、受信信号強度（ＲＳＳ）、ラウンドトリップ遅
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延（ＲＴＤ）、到着時間（ＴＯＡ）、到着時間差（ＴＤＯＡ）、到来角（ＡＯＡ）、およ
び／またはドップラ周波数を備える、上記[63]に記載の物品。
[68]前記１つまたは複数のメトリックが、水平推定位置誤差（ＨＥＰＥ）を含む位置不確
実性メトリックを備える、上記[63]に記載の物品。
[69]前記１つまたは複数のメトリックが、時間不確実性メトリックを備える、上記[63]に
記載の物品。
[70]前記１つまたは複数のメトリックが、信号メトリックの品質を備える、上記[63]に記
載の物品。
[71]前記動作条件が、前記選択された１つまたは複数のＳＰＳおよび／または非ＳＰＳ測
位技術のプロセスを調整するためのアルゴリズムを備える、上記[63]に記載の物品。
[72]前記アルゴリズムのプロセスが、前記１つもしくは複数のＳＰＳおよび／もしくは非
ＳＰＳ測位技術の電力消費、バックグラウンド位置情報の前回の更新以降に経過した時間
、どのメトリックが関連する不確実性閾値を超えたか、ならびに／またはそのメトリック
が関連する不確実性閾値を超えた程度に少なくとも部分的に基づく、上記[71]に記載の物
品。
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