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PATENTTIVAATIMUKSET

Jarjestelma solmujen paikallistamiseksi langattomassa verkkoarkkitehtuurissa,
jossa jarjestelmésséa on:

ensimmainen joukko langattomia anturisolmuija, joista kullakin on tunnettu sijainti,
langaton laite, jossa on yksi tai useita kasittely-yksikoita (1544, 1663, 1688, 1763,
1888) ja RF-piiri (1550, 1670, 1692, 1890) tietoliikenteen lahettamiseksi ja
vastanottamiseksi langattomassa verkkoarkkitehtuurissa; ja

toinen joukko langattomia anturisolmuja, joista kullakin on tuntematon sijainti ja
langaton laite, jossa on RF-piiri tietoliikkenteen lahettédmiseksi ja vastanottamiseksi
langattomassa verkkoarkkitehtuurissa, niin etta jotkin solmuista jarjestetty
solmutyyppiseksi verkkoarkkitehtuuriksi aikajaksoksi, joka on riittava
paikallistamiseen (801);

jolloin langattomien anturisolmujen ensimmaisen joukon langattoman anturisolmun
yksi tai useat kasittely-yksikdt on jarjestetty suorittamaan komentoja
etaisyysestimaattien maarittdmiseksi langattomien anturisolmujen ensimmaisen
joukon ja langattomien anturisolmujen toisen joukon kunkin anturisolmun vélilla
paikallistamista varten (803), kunkin etdisyysestimaatin virhemetriikan sisaltavien
virhemetriikkatietojen (806) maarittdmiseksi, kunkin virhemetriikan vertaamiseksi
virhekynnysarvoon ja virhekynnysarvon ylittdvien virhemetriikoiden omaavien
etéisyysestimaattien poistamiseksi (807), maaritettyjen etaisyysestimaattien
alijoukon valitsemiseksi mukautuvasti paikallistamista varten perustuen
virhemetriikkaan, joka on pienempi tai yhtésuuri kuin virhekynnysarvo (808), ja
langattoman verkkoarkkitehtuurin méarittdmiseksi puutyyppisessa

verkkoarkkitehtuurissa, kun paikallistaminen on suoritettu loppuun (828).

Patenttivaatimuksen 1 mukainen jérjestelma, jolloin virhekynnys maaritetdan
ennalta perustuen ympaéristddn, etaisyysmittauksiin ja optimointimenetelmééan, tai

maaritetddn mukautuvasti paikallistamisen aikana.

Patenttivaatimuksen 1 mukainen jérjestelma, jolloin langattomien solmujen
ensimmaisen joukon langattoman anturisolmun yksi tai useat kasittely-yksikét
(1544, 1663, 1688, 1763, 1888) on jarjestetty suorittamaan komentoja
painokertoimien kayttdmiseksi mukautuvasti virhemetriikoissa huonolaatuisen

etaisyysmittauksen omaavien etdisyysestimaattien jattdmiseksi huomiotta.

Patenttivaatimuksen 1 mukainen jérjestelma:
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jolloin langattomien anturisolmujen ensimmaisen joukon yksi tai useat kasittely-
yksikét (1544, 1663, 1688, 1763, 1888) on jarjestetty suorittamaan komentoja
korjatun sijainnin maéarittamiseksi toistuvasti vahintdan yhdelle langattomalle
anturisolmulle kayttamalla vahintdan kahta seuraavista: solmujen ensimmaisen
joukon tunnetut sijainnit, aikaisemmat etaisyysestimaatit ja niihin liittyvat
virhemetriikat paikallistamisesta anturisolmujen ensimmaisen ja toisen joukon
valilla, solmujen toisen joukon estimoidut sijainnit joko paikallistamisesta
anturisolmujen ensimmaisen ja toisen joukon valilla tai aikaisemmasta korjatusta
sijainnista, ja valitsemalla mukautuvasti maaritetyt etaisyysestimaatit, joita kaytettiin
paikallistamisessa kullakin paikallistamiskierroksella; ja

jolloin langattomien anturisolmujen ensimmaisen joukon langattoman anturisolmun
yksi tai useat kasittely-yksikét on jarjestetty suorittamaan komentoja vahintaan
yhden langattoman solmun paikan méaéarittamiseksi toistuvasti perustuen
etéisyysestimaattien ensimmaiseen alijoukkoon ja niihin liittyviin virhemetriikkoihin
tai perustuen etéisyysestimaattien toisen alijoukon ja niihin liittyvien

virhemetriikoiden muokattuun vaikutukseen.

Tietokoneessa toteutettava menetelma langattomien anturisolmujen
paikallistamiseksi langattomassa verkkoarkkitehtuurissa, jossa menetelméssé:
maaritetdan etéisyysestimaatit langattomien anturisolmujen ensimmaisen joukon
kunkin anturisolmun, joiden sijainnit tunnetaan, ja langattomien anturisolmujen
toisen joukon anturisolmujen, joiden sijainti on tuntematon, valilla, niin etta jotkin
solmuista jarjestetty solmutyyppiseksi verkkoarkkitehtuuriksi aikajaksoksi, joka on
riittava paikallistamiseen (801),

maéaaritetdan virhemetriikkatiedot (806), jotka sisaltavat virhemetriikan kullekin
etaisyysestimaatille, perustuen eroon etéisyysestimaattien mittaamisen kayttamalla
lentotietoja ja etdisyysestimaattien laskemisen kayttédmalla kiintopistepohjaista
kolmiomittausta valilla,

verrataan kutakin virhemetriikkaa virhekynnysarvoon (807),

poistetaan virhe-estimaatit, joiden virhemetriikka ylittda virhekynnysarvon (807);
valitaan mukautuvasti etéisyysestimaattien alijoukko perustuen virhemetriikkoihin,
jotka ovat pienempia tai yhtasuuria kuin virhekynnysarvo (808)
virhemetriikkatiedoissa, ja

maéaaritetdan langattomien anturisolmujen toisen joukon paikkatiedot

etéisyysestimaattien mukautuvasti valitun alijoukon perusteella.

Patenttivaatimuksen 5 mukainen tietokoneessa toteutettava menetelma:



10

15

20

25

30

35

10.

3

jolloin virhemetriikkatiedot kasittavat virhemetriikan, jonka siséltdma virhemetriikka
liittyy kuhunkin etéisyysestimaattiin tunnetun sijainnin omaavan langattoman
anturisolmun ja tuntemattoman sijainnin omaavan langattoman anturisolmun valill&;
jolloin virhekynnys maaritetdan ennalta perustuen ymparistéén, etdisyysmittauksiin
ja optimointimenetelmé&én, tai maaritetd&dn mukautuvasti paikallistamisen aikana,
jolloin menetelmassa lisaksi:

maéaaritetdan paikkaestimaatit paikallistamista varten perustuen maaritettyjen
etéisyysestimaattien alijoukkoon, jossa on vahintdan yksi etaisyysestimaatti, ja
littyvaan langattomaan anturisolmuun, jonka sijainti tunnetaan ja joka jatetéan pois

paikkaestimaattien méaarittdmisesta.

Patenttivaatimuksen 5 mukainen tietokoneessa toteutettava menetelma, jossa
liséksi:

toistetaan langattomien anturisolmujen toisen joukon paikkatietojen méaéarittamista
vahintdan kerran kayttamalla vahintaan yhta etdisyysestimaattia ja liittyva tunnetun
sijainnin omaavaa langatonta anturisolmua, joka jatetdan pois, tai vahintdan yhta
etéisyysestimaattia ja liittyvéa tunnetun sijainnin omaavaa langatonta anturisolmua,

jolla on muokattu vaikutus.

Patenttivaatimuksen 6 mukainen tietokoneessa toteutettava menetelma, jolloin
virhemetriikka siséltaa virhemetriikan, joka maaritetédan perustuen eroon tunnetun
sijainnin omaavan ensimmaisen solmun ja tuntemattoman sijainnin omaavan toisen
solmun etdisyysestimaatin sekd ensimmaisen ja toisen solmun valiseen,

kolmiomittaukseen perustuvaan, laskennallisen etéisyyden valilla.

Patenttivaatimuksen 6 mukainen tietokoneessa toteutettava menetelma, jolloin
virhemetriikka maaritetdén perustuen paikkatietojen paikkaestimaatteihin ja
aikaisempaan tietoon langattoman verkkoarkkitehtuurin ymparistdsta, niin etté
mitk& tahansa epaedulliset etaisyysestimaatit jatetdén pois, tai littyvaa epéedullisen

etéisyysestimaatin virhemetriikkaa sdadetdén suuremman virhemetriikan kanssa.

Patenttivaatimuksen 1 mukainen jérjestelma,

jolloin yksi tai useat kasittelyjarjestelmat (1544, 1663, 1688, 1763, 1888) on
jarjestetty suorittamaan komentoja langattomien anturisolmujen toisen joukon
paikkatietojen maarittdmiseksi mukautuvasti valittujen etéisyysestimaattien

perusteella.
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Patenttivaatimuksen 10 mukainen jarjestelma,

jolloin virhemetriikat maaritetdan signaalin vastaanotetun laadun, joka sisaltda
tietoliikenteen signaalivoimakkuuden (RSSI-arvo), tai etdisyydenmaarityssignaalien
perusteella; ja

jolloin etaisyysestimaatit langattomien anturisolmujen ensimmaisen joukon
anturisolmujen, joiden sijainnit tunnetaan, ja langattomien anturisolmujen toisen
joukon anturisolmujen, joiden sijainti on tuntematon, vélilla sisaltavat useita reitteja
langattomien anturisolmujen ensimmaisen joukon ensimmaisen solmun ja

langattomien anturisolmujen toisen joukon toisen solmun valilla.

Patenttivaatimuksen 1 mukainen jérjestelma, jolloin kunkin etéisyysestimaatin
virhemetriikkatietojen maarittaminen (806) perustuu eroon etaisyysestimaattien
mittaamisen kayttamalla lentotietoja ja etdisyysestimaattien laskemisen kayttamalla

kiintopistepohjaista kolmiomittausta valilla.

Patenttivaatimuksen 12 mukainen jarjestelma,

jolloin etalaitteen yksi tai useat kasittely-yksikdt on jarjestetty suorittamaan
komentoja kunkin virhemetriikan vertaamiseksi virhekynnysarvoon ja mééritettyjen
etaisyysestimaattien alijoukon valitsemiseksi mukautuvasti perustuen
virhemetriikkoihin, jotka ovat pienempié tai yhtasuuria kuin virhekynnysarvo; ja

jolloin etélaite on eri sijainnissa kuin langaton verkkoarkkitehtuuri.
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