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(57)【要約】
　例えば、推定された軌道（３５２）の潜在的な妨害（
３０２）の尺度に少なくとも部分的に基づいて、移動体
デバイス（３５０－１、３５０－２）のポジションの不
確実性を識別するための、さまざまな技術を提供してい
る。例えば、例示的な方法は、特定の環境（３００－４
）内での移動体デバイスの軌道（３５２）を推定するこ
とと、１つ以上の障害物が存在することまたは存在しな
いことを示す電子マップに少なくとも部分的に基づいて
、軌道の少なくとも一部分に対する潜在的な妨害の尺度
を決定することと、移動体デバイスのユーザに対して、
ポジションの不確実性の表示（３５４）を提示すること
とを含んでいる。ポジションの不確実性は、潜在的な妨
害（３０２）の尺度に少なくとも部分的に基づいている
かもしれない。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　移動体デバイスにおける方法において、
　屋内領域を含む特定の環境内での前記移動体デバイスの軌道を推定することと、
　前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在することまたは存在しないこ
とを示す電子マップに少なくとも部分的に基づいて、前記軌道の少なくとも一部分に対す
る潜在的な妨害の尺度を決定することと、
　前記移動体デバイスのユーザに対して、ポジションの不確実性の表示を提示することと
を含み、
　前記軌道は、第１のポジションから第２のポジションに伸び、
　前記ポジションの不確実性は、前記潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいて
いる方法。
【請求項２】
　前記電子マップは、前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在すること
を示し、
　前記潜在的な妨害の尺度は、前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つの障害物の
タイプに少なくとも部分的に基づいて決定される請求項１記載の方法。
【請求項３】
　前記１つ以上の障害物のうちの前記タイプは、外壁、スペースを規定する内壁、廊下に
面する内壁、または、スペースを分割する内壁を含む請求項２記載の方法。
【請求項４】
　前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つは壁を含み、
　前記壁の第１の部分は、第１のタイプの障害物を含み、前記壁の第２の部分は、第２の
タイプの障害物を含む請求項２記載の方法。
【請求項５】
　前記壁の第１の部分は、前記壁の第２の部分よりも、前記壁の移行特徴に対する距離が
近い請求項４記載の方法。
【請求項６】
　前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つは、構造的特徴、固定された非構造的特
徴、または、固定されていない非構造的特徴を含む請求項２記載の方法。
【請求項７】
　前記電子マップは、前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在すること
を示し、
　前記潜在的な妨害の尺度は、前記軌道の少なくとも一部分内の前記１つ以上の障害物の
数に少なくとも部分的に基づいて決定される請求項１記載の方法。
【請求項８】
　前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在する場合には、前記軌道の少
なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在しない場合よりも、前記ポジションの不確実
性が大きい請求項１記載の方法。
【請求項９】
　前記ポジションの不確実性の表示は、前記ポジションの不確実性を可視的に示すグラフ
ィカルプレゼンテーションを含む請求項１記載の方法。
【請求項１０】
　前記ポジションの不確実性の表示は、前記ポジションの不確実性を可聴的に示すサウン
ドプレゼンテーションを含む請求項１記載の方法。
【請求項１１】
　前記移動体デバイスにおいて、前記電子マップに少なくとも部分的に基づいて、前記１
つ以上の障害物のうちの少なくとも１つを識別することをさらに含む請求項１記載の方法
。
【請求項１２】
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　前記移動体デバイスにおいて、前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つを示すデ
ータファイルを受信することをさらに含む請求項１記載の方法。
【請求項１３】
　移動体デバイスにおいて、
　ユーザインターフェースメカニズムと、
　前記ユーザインターフェースメカニズムに結合されている処理ユニットとを具備し、
　前記処理ユニットは、
　屋内領域を含む特定の環境内での前記移動体デバイスの軌道を推定し、
　前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在することまたは存在しないこ
とを示す電子マップに少なくとも部分的に基づいて、前記軌道の少なくとも一部分に対す
る潜在的な妨害の尺度を決定し、
　前記ユーザインターフェースメカニズムを介して、ポジションの不確実性の表示のプレ
ゼンテーションを開始するように構成されており、
　前記軌道は、第１のポジションから第２のポジションに伸び、
　前記ポジションの不確実性は、前記潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいて
いる移動体デバイス。
【請求項１４】
　前記電子マップは、前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在すること
を示し、
　前記潜在的な妨害の尺度は、前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つの障害物の
タイプに少なくとも部分的に基づいて決定される請求項１３記載の移動体デバイス。
【請求項１５】
　前記１つ以上の障害物のうちの前記タイプは、外壁、スペースを規定する内壁、廊下に
面する内壁、スペースを分割する内壁、構造的特徴、固定された非構造的特徴、または、
固定されていない非構造的特徴を含む請求項１４記載の移動体デバイス。
【請求項１６】
　前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つは壁を含み、
　前記壁の第１の部分は、第１のタイプの障害物を含み、前記壁の第２の部分は、第２の
タイプの障害物を含む請求項１４記載の移動体デバイス。
【請求項１７】
　前記電子マップは、前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在すること
を示し、
　前記潜在的な妨害の尺度は、前記１つ以上の障害物の数に少なくとも部分的に基づいて
決定される請求項１３記載の移動体デバイス。
【請求項１８】
　前記処理ユニットは、前記電子マップに少なくとも部分的に基づいて、前記１つ以上の
障害物のうちの少なくとも１つを識別するようにさらに構成されている請求項１３記載の
移動体デバイス。
【請求項１９】
　移動体デバイス中で使用する装置において、
　前記装置は、
　屋内領域を含む特定の環境内での前記移動体デバイスの軌道を推定する手段と、
　前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在することまたは存在しないこ
とを示す電子マップに少なくとも部分的に基づいて、前記軌道の少なくとも一部分に対す
る潜在的な妨害の尺度を決定する手段と、
　ポジションの不確実性の表示を提示する手段とを具備し、
　前記軌道は、第１のポジションから第２のポジションに伸び、
　前記ポジションの不確実性は、前記潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいて
いる装置。
【請求項２０】
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　前記電子マップは、前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在すること
を示し、
　前記潜在的な妨害の尺度は、前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つの障害物の
タイプに少なくとも部分的に基づいて決定される請求項１９記載の装置。
【請求項２１】
　前記１つ以上の障害物のうちの前記タイプは、外壁、スペースを規定する内壁、廊下に
面する内壁、スペースを分割する内壁、構造的特徴、固定された非構造的特徴、または、
固定されていない非構造的特徴を含む請求項２０記載の装置。
【請求項２２】
　前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つは壁を含み、
　前記壁の第１の部分は、第１のタイプの障害物を含み、前記壁の第２の部分は、第２の
タイプの障害物を含む請求項２０記載の装置。
【請求項２３】
　前記電子マップは、前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在すること
を示し、
　前記潜在的な妨害の尺度は、前記１つ以上の障害物の数に少なくとも部分的に基づいて
決定される請求項１９記載の装置。
【請求項２４】
　前記電子マップに少なくとも部分的に基づいて、前記１つ以上の障害物のうちの少なく
とも１つを識別する手段をさらに具備する請求項１９記載の装置。
【請求項２５】
　コンピュータにより実現可能な命令をそこに記憶している一時的でないコンピュータ読
取可能媒体を具備する物品において、
　前記コンピュータにより実現可能な命令は、
　屋内領域を含む特定の環境内での移動体デバイスの軌道を推定し、
　前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在することまたは存在しないこ
とを示す電子マップに少なくとも部分的に基づいて、前記軌道の少なくとも一部分に対す
る潜在的な妨害の尺度を決定し、
　ポジションの不確実性の表示のプレゼンテーションを開始するように、前記移動体デバ
イスの処理ユニットによって実行可能であり、
　前記軌道は、第１のポジションから第２のポジションに伸び、
　前記ポジションの不確実性は、前記潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいて
いる物品。
【請求項２６】
　前記電子マップは、前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在すること
を示し、
　前記潜在的な妨害の尺度は、前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つの障害物の
タイプに少なくとも部分的に基づいて決定される請求項２５記載の物品。
【請求項２７】
　前記１つ以上の障害物のうちの前記タイプは、外壁、スペースを規定する内壁、廊下に
面する内壁、スペースを分割する内壁、構造的特徴、固定された非構造的特徴、または、
固定されていない非構造的特徴を含む請求項２６記載の物品。
【請求項２８】
　前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つは壁を含み、
　前記壁の第１の部分は、第１のタイプの障害物を含み、前記壁の第２の部分は、第２の
タイプの障害物を含む請求項２６記載の物品。
【請求項２９】
　前記電子マップは、前記軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在すること
を示し、
　前記潜在的な妨害の尺度は、前記１つ以上の障害物の数に少なくとも部分的に基づいて
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決定される請求項２５記載の物品。
【請求項３０】
　前記コンピュータにより実現可能な命令は、前記電子マップに少なくとも部分的に基づ
いて、前記１つ以上の障害物のうちの少なくとも１つを識別するように、前記処理ユニッ
トによってさらに実行可能である請求項２５記載の物品。
【発明の詳細な説明】
【関連出願】
【０００１】
　本願は、２０１４年６月４日に出願された米国非仮特許出願番号第１４／２９６，１１
７号に対して優先権を主張しているＰＣＴ出願であり、その非仮特許出願は、その全体が
参照によってここに組み込まれている。
【背景】
【０００２】
　１．分野
　　［０００１］
　ここで開示する主題事項は、電子デバイスに関連しており、より詳細には、移動体デバ
イスの推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいてポジションの
不確実性を識別するために、移動体デバイスによっておよび／または移動体デバイス中で
使用するための方法、装置、および製品に関連している。
【０００３】
　２．情報
　　［０００２］
　その名称が意味するように、移動体デバイスは、例えば、ユーザによって、および／ま
たは、ことによると、機械によって、典型的に運ばれて、動き回されるかもしれない。い
くつかの限定的でない例として、移動体デバイスは、セルラ電話機、スマートフォン、タ
ブレットコンピュータ、ラップトップコンピュータ、ウェアラブルコンピュータ、ナビゲ
ーションおよび／または追跡デバイス等の形態をとる。
【０００４】
　　［０００３］
　移動体デバイスに乗せて、１つ以上の他の電子デバイス中で、および／または、これら
の何らかの組み合わせで実現してもよい、ポジショニングおよび／またはナビゲーション
機能（以後では単にポジショニング機能と呼ぶ）に少なくとも部分的によって、移動体デ
バイスのポジションおよび／または移動を決定することができる。あるポジショニング機
能は、１つ以上の送信デバイスによって送信され移動体デバイスによって捕捉される１つ
以上のワイヤレス信号に基づいているかもしれない。例として、あるワイヤレス信号ベー
スのポジショニング機能は、例えば、グローバルポジショニングシステム（ＧＰＳ）等の
ような、衛星ポジショニングシステム（ＳＰＳ）から捕捉されるワイヤレス信号を利用す
る。
【０００５】
　　［０００４］
　別の例では、あるワイヤレス信号ベースのポジショニング機能は、例えば、専用ポジシ
ョニングビーコン送信デバイス、ワイヤレスローカルエリアネットワークの一部であるか
もしれないアクセスポイント（ＡＰ）デバイス、セルラ電話機システムの一部であるかも
しれない基地トランシーバ局、ならびに／あるいは、これらに類するもの、または、これ
らの何らかの組み合わせのような、地上ベースのワイヤレス送信デバイスから捕捉される
ワイヤレス信号を利用する。あるインプリメンテーションでは、ポジショニング機能は、
例えば、電子マップ、ルーティング可能性グラフ、無線ヒートマップ、ならびに／あるい
は、これらに類するもの、または、これらの何らかの組み合わせのような、１つ以上の電
子ファイルを利用して、特定の環境内での移動体デバイスのポジションおよび／または他
の移動を決定する。
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【０００６】
　　［０００５］
　移動体デバイスのポジショニングおよびナビゲーション機能に移動体デバイスのユーザ
が依拠する傾向があるので、あるポジショニング／ナビゲーションエラーに関するユーザ
の知覚を示すユーザ経験を提供することが、そのようなエラーを平滑化することまたはフ
ィルタアウトすることとは対照的に有用であるかもしれない。
【概要】
【０００７】
　　［０００６］
　ある態様にしたがって、移動体デバイスにおける例示的な方法が提供されており、方法
は、屋内領域を含む特定の環境内での移動体デバイスの軌道を推定することと、軌道の少
なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在することまたは存在しないことを示す電子マ
ップに少なくとも部分的に基づいて、軌道の少なくとも一部分に対する潜在的な妨害の尺
度を決定することと、移動体デバイスのユーザに対して、ポジションの不確実性の表示を
提示することとを含んでおり、軌道は、第１のポジションから第２のポジションに伸び、
ポジションの不確実性は、潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいている。
【０００８】
　　［０００７］
　ある態様にしたがって、例示的な移動体デバイスが提供されており、移動体デバイスは
、ユーザインターフェースメカニズムと、ユーザインターフェースメカニズムに結合され
ている処理ユニットとを備えており、処理ユニットは、屋内領域を含む特定の環境内での
移動体デバイスの軌道を推定し、軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在す
ることまたは存在しないことを示す電子マップに少なくとも部分的に基づいて、軌道の少
なくとも一部分に対する潜在的な妨害の尺度を決定し、ユーザインターフェースメカニズ
ムを介して、ポジションの不確実性の表示のプレゼンテーションを開始するように構成さ
れており、軌道は、第１のポジションから第２のポジションに伸び、ポジションの不確実
性は、潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいている。
【０００９】
　　［０００８］
　ある態様にしたがって、移動体デバイス中で使用する例示的な装置が提供されており、
装置は、屋内領域を含む特定の環境内での移動体デバイスの軌道を推定する手段と、軌道
の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在することまたは存在しないことを示す電
子マップに少なくとも部分的に基づいて、軌道の少なくとも一部分に対する潜在的な妨害
の尺度を決定する手段と、ポジションの不確実性の表示を提示する手段とを備えており、
軌道は、第１のポジションから第２のポジションに伸び、ポジションの不確実性は、潜在
的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいている。
【００１０】
　　［０００９］
　ある態様にしたがって、コンピュータにより実現可能な命令をそこに記憶している一時
的でないコンピュータ読取可能媒体を具備する例示的な製品が提供されており、コンピュ
ータにより実現可能な命令は、屋内領域を含む特定の環境内での移動体デバイスの軌道を
推定し、軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在することまたは存在しない
ことを示す電子マップに少なくとも部分的に基づいて、軌道の少なくとも一部分に対する
潜在的な妨害の尺度を決定し、ポジションの不確実性の表示のプレゼンテーションを開始
するように、移動体デバイスの処理ユニットによって実行可能であり、軌道は、第１のポ
ジションから第２のポジションに伸び、ポジションの不確実性は、潜在的な妨害の尺度に
少なくとも部分的に基づいている。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
　　［００１０］
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　限定的でないおよび網羅的でない態様を、以下の図面を参照して説明しており、同一の
参照番号は、そうではないと特定されていない限り、さまざまな図面の全体を通して同一
部を参照している。　
【図１】［００１１］　図１は、ある例示的なインプリメンテーションにしたがって、推
定された軌道の潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいてポジションの不確実性
を識別するように構成してもよい、例示的な移動体デバイスを含む、典型的な電子デバイ
スの例示的な配置を図示する概略的なブロックダイヤグラムである。
【図２Ａ】［００１２］　図２Ａは、ある例示的なインプリメンテーションにしたがって
、推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいてポジションの不確
実性を識別するための、例えば図１におけるような移動体デバイス中で実現してもよい、
いくつかの例示的なプロセスを図示するフローダイヤグラムである。
【図２Ｂ】図２Ｂは、ある例示的なインプリメンテーションにしたがって、推定された軌
道の潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいてポジションの不確実性を識別する
ための、例えば図１におけるような移動体デバイス中で実現してもよい、いくつかの例示
的なプロセスを図示するフローダイヤグラムである。
【図３】［００１３］　図３Ａ、図３Ｂ、図３Ｃ、および図３Ｄは、ある例示的なインプ
リメンテーションにしたがって、移動体デバイスのある推定された軌道の潜在的な妨害の
さまざまな尺度に少なくとも部分的に基づいているかもしれないいくつかの例示的な識別
されたポジションの不確実性と、特定の環境のある特徴とを図示する、概略的なダイヤグ
ラムである。
【図４】［００１４］　図４は、例示的なインプリメンテーションにしたがって、そこで
移動体デバイスが提供され動き回され、移動体デバイスのある推定された軌道の潜在的な
妨害の尺度に影響を与えるかもしれない１つ以上の障害物を含むかもしれない、特定の環
境内の例示的な構造物のフロアプランを図示する概略的なダイヤグラムである。
【図５】［００１５］　図５は、例示的なインプリメンテーションにしたがって、移動体
デバイスのある推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に影響を与えるかもしれないある特
定のタイプの障害物が識別されるかもしれない、図４の例示的なフロアプランに対応する
図示されたプロセスフローである。
【図６】図６は、例示的なインプリメンテーションにしたがって、移動体デバイスのある
推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に影響を与えるかもしれないある特定のタイプの障
害物が識別されるかもしれない、図４の例示的なフロアプランに対応する図示されたプロ
セスフローである。
【図７】［００１６］　図７は、ある例示的なインプリメンテーションにしたがって、例
えば図１におけるような移動体デバイス内で提供されるかもしれない、例示的なコンピュ
ーティングプラットフォームのある特徴を図示する概略的なダイヤグラムである。
【詳細な説明】
【００１２】
　　［００１７］
　例えば、既知のロケーションにおよび／またはそうでないならば決定可能なロケーショ
ンに位置付けられているかもしれない地上送信デバイス（例えば、ワイヤレスアクセスポ
イント）に対する距離を測定することによって、ポジション決定および／またはこれに類
するもののすべてまたは一部を取得するように、移動体デバイスを構成することができる
。例えば、そのようなアクセスポイントから受信した信号からＭＡＣ　ＩＤアドレスを取
得し、ほんの数例を挙げると、例えば、信号強度、往復遅延のような、そのようなアクセ
スポイントから受信した信号の１つ以上の特性を測定することによって、そのような距離
を測定してもよい。そのような測定値は、取得されたときに、（既知のポジションに固定
された送信機に対する距離のような）現在のポジションに関する情報をそれらが与えると
いう点で、“直接測定値”と見られるかもしれない。
【００１３】
　　［００１８］
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　典型的に、３つの送信機に対する距離の測定値が、移動体デバイスのポジションの十分
に正確な推定値を取得するためには十分である。３つより多い送信機に対する距離の測定
値が入手可能である特定の例では、移動体デバイスのポジションのそのような推定値を取
得するのにどの特定の送信デバイスに対するどの特定の測定値を選択するかに基づいて、
そのような推定値の精度が相当変化するかもしれない。例えば、あるインスタンスでは、
少なくとも１つの送信デバイスに対する距離測定値における不正確さが、距離測定値に基
づいて計算される移動体デバイスのポジションの推定値の精度を大幅に低下させる。
【００１４】
　　［００１９］
　直接測定値の使用に加えて、ある移動体デバイスは、相対運動を示すかもしれない“間
接測定値”を組み込んで、現在のポジション推定の推定値を取得する際に支援してもよい
。例えば、そのような間接測定値には、例えば、加速度計、歩数計、コンパス、ジャイロ
スコープ、ならびに／あるいは、これらに類するもの、または、これらの何らかの組み合
わせのような、１つ以上のセンサによって発生された信号から取得される測定値が含まれ
る。また、ある環境およびアプリケーションにおいて、物理的な障害によって、移動体デ
バイスの移動が、予め定められたエリアまたは経路に制約される。例えば、屋内環境では
、移動体デバイスの移動が、壁、戸口、入口、階段等にしたがって規定される、予め定め
られた経路またはルーティングに制約されるかもしれない。したがって、移動体デバイス
の現在のロケーションは、そのような予め定められたエリアまたは経路によって制約され
ると仮定することができる。
【００１５】
　　［００２０］
　運動モデルは、直接測定値または間接測定値を処理して、移動体デバイスの推定状態（
例えば、ポジション、速度、軌道等）を伝えるかもしれない。そのような運動モデルには
、例えば、移動体デバイスの推定ポジションを１つ以上の軌道に沿って伝えるための、カ
ルマンフィルタまたは粒子フィルタのようなフィルタリングモデルが含まれる。特定のイ
ンプリメンテーションにおいて、移動体デバイスは、制約されるルーティンググラフおよ
び／またはこれに類するものに渡って粒子フィルタを用いて、ルーティング制約を受ける
直接測定値と間接測定値とを組み込む。例えば、あるインスタンスにおいて、粒子状態、
および、相対ポジション移動についてのある間接情報にしたがって、粒子がルーティング
グラフに沿って伝えられるかもしれないこと、各粒子が直接測定値にしたがって確率を割
り当てられるかもしれないこと、ならびに／あるいは、粒子が再サンプリングされるかも
しれないこと、および／または、そうでないならば確率分布にしたがって処理することを
、ルーティング制約が示すかもしれない。
【００１６】
　　［００２１］
　あるインスタンスにおいて、屋内エリアの特定のロケーションを表す特定の粒子に割り
当てられる確率は、特定の移動体デバイスが特定のポジションに位置しているかもしれな
いという尤度を示す値を含んでいる。例えば、ユーザ（例えば、人、動物、機械）と同じ
場所に位置している移動体デバイスが、ビルディングおよび／またはこれに類する他の構
造物の特定の戸口にちょうど入ったことに対して、粒子フィルタモデル、および／または
、これに類するものは、戸口により近いロケーションを表す粒子により高い確率を割り当
て、例えば、おそらくビルディングの戸口から反対側の、戸口からより離れたロケーショ
ンを表す比較的より低い確率を割り当てるかもしれない。例えば、いくつかの粒子フィル
タモデルは、移動体デバイスの推定ポジションおよび速度に基づいて、特定の粒子に確率
を割り当てる。あいにく、移動体デバイスの推定速度は、過去の一連の測定値に基づいて
いるかもしれない。迅速な始動および停止の可能性があるので、一連の過去の測定値に基
づいて計算された速度推定値は、速度推定値が計算されるまでに、新鮮でない、または、
過去のものであることが、時に判明するかもしれない。
【００１７】
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　　［００２２］
　ここでより詳細に説明するように、ある例示的なインプリメンテーションにおいて、移
動体デバイスの移動を妨害する傾向があるかもしれないある障害物を、それでもなお横切
るかもしれない移動体デバイスの軌道が推定される。例えば、特定の環境内に存在するか
もしれない１つ以上の障害物が原因の、推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に少なくと
も部分的に基づいているかもしれない、ポジションの不確実性を識別するのに使用するこ
とができる、例示的な技術を説明する。
【００１８】
　　［００２３］
　述べたように、ある例示的なインプリメンテーションにおいて、例えば、移動体デバイ
スの軌道を、例えば、さまざまな良く知られているポジショニング技術を使用して、移動
体デバイスによって受信される１つ以上のワイヤレス信号に少なくとも部分的に基づいて
推定する。さらに、ある例示的なインプリメンテーションでは、例えば、移動体デバイス
の軌道を、例えば、さまざまなよく知られているポジショニング技術を使用して、移動体
デバイスにおいて提供される１つ以上のセンサ（例えば、慣性センサ、環境センサ等）か
らの１つ以上の信号に少なくとも部分的に基づいて推定する。さらにまた、ある例示的な
インプリメンテーションでは、移動体デバイスの軌道を、例えば、１つ以上のワイヤレス
信号ベースのポジショニング技術と１つ以上のセンサベースのポジショニング技術との組
み合わせに少なくとも部分的に基づいて推定する。ある例示的なインプリメンテーション
において、１つ以上のそのようなポジショニング技術をさまざまな回数においてまたはさ
まざまな時間期間に渡って適用して、移動体デバイスのポジション（例えば、座標ポジシ
ョン、相対ポジション等）、および／または、特定の環境内での移動体デバイスの１つ以
上の移動に対応するかもしれない他のパラメータ（例えば、速度、加速度、向きまたはこ
れに類する他の方向、高度、エレベーション等）を推定する。述べたように、ある例示的
なインプリメンテーションでは、例えば、粒子フィルタ（例えば、シーケンシャルモンテ
カルロ（ＳＭＣ）法、カルマンフィルタ等）のような、さまざまなよく知られているフィ
ルタリング技術を使用して、移動体デバイスの軌道のすべてまたは一部を推定する、およ
び／または、そうでないならば、伝える。
【００１９】
　　［００２４］
　ある例示的なインプリメンテーションにおいて、移動体デバイスの推定された軌道は、
以前に推定されたまたは既知の１つ以上のポジション（例えば、第１のポジション）から
、予想される（推定される）１つ以上のポジション（例えば、第２のポジション）に伸び
る。あるインスタンスにおいて、軌道の異なる部分が、時間の異なる点における移動体デ
バイスの異なるポジションに対応するかもしれないことを、心に留めておくべきである。
したがって、軌道は、以前に推定されたまたは既知の１つ以上のポジション、現在の推定
されたまたは既知の１つ以上のポジション、ならびに／あるいは、将来の（計画される）
推定される１つ以上のポジションを示すかもしれない。したがって、あるインスタンスに
おいて、軌道は、以前のポジション（例えば、以前に推定されたまたは既知の１つ以上の
ポジション、現在の推定されたまたは既知の１つ以上のポジション等）から、予想される
ポジション（例えば、将来の推定される１つ以上のポジション）に伸びる。あるインスタ
ンスにおいて、軌道は、例えば、１つ以上の直進のセクションおよび／または１つ以上の
直進でないセクションを含む、特定の環境内での動きの経路を表す。
【００２０】
　　［００２５］
　あるインスタンスにおいて、軌道は、例えば、特定の環境内での移動体デバイスの移動
および／または時間に関して連続（例えば、線形関数）または不連続（例えば、離散関数
）である動きの経路を表す。
【００２１】
　　［００２６］
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　ここでより詳細に説明するように、あるインスタンスにおいて、軌道は、電子マップ（
例えば、１つ以上のデータファイル）中でまたは電子マップに関して１つ以上の障害物が
特定の環境内に存在していると示されているかもしれない動きの経路に対応する。したが
って、例えば、あるインスタンスでは、軌道は、電子マップに対応する壁または他の物体
を通して横切る、動きの経路に対応する。ある例示的なインプリメンテーションにおいて
、移動体デバイスは、軌道によって示される動きの経路の少なくとも一部分内に１つ以上
の障害物が存在することまたは存在しないことを示すかもしれない電子マップに少なくと
も部分的に基づいて、軌道の少なくとも一部分に対する潜在的な妨害の尺度を決定する。
ある例示的なインプリメンテーションでは、軌道によって示される動きの経路の少なくと
も一部分内の障害物のタイプに少なくとも部分的に基づいて、潜在的な妨害の尺度を決定
する。例えば、あるインスタンスにおいて、障害物のタイプは、壁またはこれに類する他
の特徴のすべてまたは一部分が、（例えば、屋内領域を屋外領域から分離する）外壁を含
んでいるか、（例えば、廊下、ロビー、オフィススーツ、機械ルーム等のような、屋内領
域内のあるスペースを区分する）スペースを規定する内壁を含んでいるか、廊下に面する
内壁を含んでいるか、あるいは、（例えば、ことによると、屋内領域内のあるスペースを
、特有のルーム、オフィス、保管スペース等にさらに分割する）スペースを分割する内壁
を含んでいるかを示す。あるインスタンスにおいて、壁またはこれに類する他の物体のよ
うな障害物は、第１のタイプの障害物を表すと考えてもよい第１の部分と、第２のタイプ
の障害物を表すと考えてもよい第２の部分とを含んでいる。例えば、あるインスタンスで
は、ほんの数例を挙げると、動きの経路がそれを通して移行するかもしれない開口（例え
ば、戸口、入口等）、動きの経路がそのあたり／周りを移行するかもしれない曲がり（例
えば、角、カーブ、ファセット等）のような、移行特徴を含んでいるとして、壁は示され
る。ある例示的なインプリメンテーションにおいて、そのような移行特徴に比較的近接す
るそのような壁の第１の部分は、第１のタイプの障害物を表すと考えてもよい一方で、そ
のような移行特徴に比較的遠いそのような壁の第２の部分は、第２のタイプの障害物を表
すと考えてもよい。
【００２２】
　　［００２７］
　この例において、電子マップが特定の環境を正確に表すこと、そのような環境内で（例
えば、ユーザ、機械等によって）移動されるかもしれない移動体デバイスが、実際の環境
における障害物の存在が原因で、特有の軌道に準拠することから何らかの態様で妨害され
るだろうことが想定される。例えば、壁へまたは壁を通して通過する特定の軌道に沿った
移動体デバイスの移動を妨げる壁が、電子マップ中に正確に表されているかもしれない。
したがって、軌道の少なくとも一部分内に１つ以上の障害物が存在する場合には、軌道の
そのような部分内にそのような障害物が存在しない場合とは、ポジションの不確実性の尺
度が異なっている（例えば、より大きい）かもしれない。さらに、正しく認識されるかも
しれないように、あるインスタンスでは、第１のタイプの障害物（例えば、スペースを分
割する内壁、移行特徴に比較的近接する壁の部分、固定されていない非構造的特徴として
示される物体等）を横切るまたはそうでないならば第１のタイプの障害物に遭遇する軌道
に対する潜在的な妨害の尺度は、第２のタイプの障害物（例えば、外壁、スペースを分割
する内壁、移行特徴に比較的遠い壁の部分、構造的特徴として示される物体、固定された
非構造的特徴として示される物体等）を横切るまたはそうでないならば第２のタイプの障
害物に遭遇する軌道に対する潜在的な妨害の尺度とは異なっている（例えば、より小さい
）。さらになお、あるインスタンスでは、軌道の少なくとも一部分内の（例えば、あるタ
イプの、および／または、すべてのタイプの）障害物の数に少なくとも部分的に基づいて
、潜在的な妨害の尺度が決定される。例えば、あるインスタンスにおいて、１つの障害物
を横切るまたはそうでないならば１つの障害物に遭遇する軌道に対する潜在的な妨害の尺
度は、複数の障害物を横切るまたはそうでないならば複数の障害物に遭遇する軌道に対す
る潜在的な妨害の尺度とは異なっている。ある例示的なインプリメンテーションでは、異
なる障害物および／または異なるタイプの障害物が表すかもしれないさまざまなレベルの
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潜在的な妨害をさらに区分するために、および／または、そうでないならば考慮に入れる
ために、重み付けスキームまたはこれに類するものを適用する。例えば、重み付けスキー
ムを使用して、外壁が、スペースを規定する内壁および／またはスペースを分割する内壁
よりも、潜在的な妨害の尺度に影響を与えるかもしれないことを示すことができる。さら
に、例えば、このような重み付けスキームを使用して、スペースを規定する内壁が、スペ
ースを分割する内壁よりも、潜在的な妨害の尺度に影響を与えるかもしれないことを示す
ことができる。類似する態様において、例えば、重み付けスキームを使用して、障害物の
第１の部分が、障害物の１つ以上の他の部分よりも、潜在的な妨害の尺度に影響を与える
かもしれないことを示すことができる。
【００２３】
　　［００２８］
　ある例示的なインプリメンテーションにおいて、潜在的な妨害の尺度は、軌道に対応す
る移動体デバイスに対するポジションの不確実性に影響を与える、および／または、対応
する。したがって、あるインスタンスにおいて、ポジションの不確実性の表示を、移動体
デバイスが移動体デバイスのユーザに何らかの態様で提示する。ポジションの不確実性は
、潜在的な妨害の決定された尺度に少なくとも部分的に基づいているかもしれない。例と
して、ポジションの不確実性の表示は、時間の特定の点における、ならびに／あるいは、
軌道のすべてまたは一部に対する、潜在的な妨害の尺度を可視的に示すかもしれないグラ
フィカルプレゼンテーションを含んでいる。あるインスタンスにおいて、ポジションの不
確実性のそのような表示は、潜在的な妨害の尺度における変化に応答して、何らかの態様
で変更される。例えば、あるインプリメンテーションでは、ユーザインターフェースメカ
ニズム（例えば、ディスプレイスクリーン）を介してユーザに提示されるかもしれない、
変更できる２次元形状スキーム、変更できるカラースキーム、変更できるパターンスキー
ム、ならびに／あるいは、これらに類するもの、または、これらの何らかの組み合わせを
少なくとも部分的に使用して、ポジションの不確実性の表示を表す。例えば、あるインプ
リメンテーションでは、ユーザインターフェースメカニズム（例えば、スピーカ、ヘッド
セット、トランスデューサ）を介してユーザに可聴的に提示されるかもしれない、変更で
きるサウンドプレゼンテーションスキームを少なくとも部分的に使用して、ポジションの
不確実性の表示を表す。例えば、あるインプリメンテーションでは、ユーザインターフェ
ースメカニズム（例えば、振動デバイス）を介してユーザに触覚的に提示されるかもしれ
ない、変更できるタクティカルプレゼンテーションスキームを少なくとも部分的に使用し
て、ポジションの不確実性の表示を表す。
【００２４】
　　［００２９］
　ここでより詳細に説明するように、ある例示的なインプリメンテーションにおいて、移
動体デバイスの移動に対する潜在的な妨害を時に表すかもしれない１つ以上の障害物を特
定の環境内で識別するための技術を、移動体デバイスにおいて、および／または、１つ以
上の他の電子デバイスにおいて適用する。例えば、例えば電子マップ中でまたは電子マッ
プに関して提供されるような屋内領域のレイアウトの概略的および／またはこれに類する
ような表現に少なくとも部分的に基づいてそのような障害物を識別するのに適用されるか
もしれない、ある例示的な技術を説明する。ある例示的なインプリメンテーションでは、
少なくとも１つ以上の障害物を示す１つ以上のデータファイルのすべてまたは一部を、移
動体デバイスは１つ以上の他の電子デバイスから受信する。例えば、障害物を明示的にお
よび／または本質的に示すかもしれない電子マップを含むデータファイルを、移動体デバ
イスは取得する。あるインスタンスでは、障害物を示すかもしれない、例えば、メタデー
タ、支援データ、および／または、これに類するものを含む、電子マップに対応する１つ
以上の他のデータファイルを、移動体デバイスは取得する。
【００２５】
　　［００３０］
　次に図１に注意を向ける。図１は、ある例示的なインプリメンテーションにしたがって
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、推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいてポジションの不確
実性を識別するように、それらのうちの１つ以上を構成してもよい、例示的な装置１０４
を備える例示的な移動体デバイス１０２を含む、典型的な電子デバイスの例示的な配置１
００を図示する概略的なブロックダイヤグラムである。
【００２６】
　　［００３１］
　移動体デバイス１０２には、例えば、ポータブルコンピューティングデバイス、ポータ
ブル通信デバイス、ポータブル追跡／位置決定デバイス、ならびに／あるいは、これらに
類するもの、または、これらの何らかの組み合わせが含まれる。したがって、あるインス
タンスにおいて、移動体デバイス１０２には、ほんの数例を挙げると、セルラ電話機、ス
マートフォン、ラップトップコンピュータ、タブレットコンピュータ、ナビゲーションデ
バイス、ウェアラブルコンピュータ、追跡メカニズムが含まれる。
【００２７】
　　［００３２］
　図示されているように、移動体デバイス１０２は、１つ以上のネットワーク１１０から
通信リンク１１１を通してワイヤレス信号を受信することができ、１つ以上のネットワー
ク１１０は、通信リンク１１７を介して１つ以上の他のデバイス１１６にさらに結合され
ているかもしれない。あるインプリメンテーションにおいて、ネットワーク１１０は、１
つ以上のワイヤレス通信システムや、１つ以上のセルラ通信システムや、１つ以上のワイ
ヤード通信システムや、１つ以上のコンピュータネットワークや、インターネット、イン
トラネット、ローカルエリアネットワークのすべてまたは一部や、ならびに／あるいは、
他のさまざまなコンピューティングリソース／デバイス／サービス、および／または、通
信リソース／デバイス／サービスを表す。
【００２８】
　　［００３３］
　移動体デバイス１０２は、１つ以上の送信デバイス１０６から通信リンク１０７を通し
てワイヤレス信号を受信することができ、１つ以上の送信デバイス１０６のうちの１つ以
上は、互いにおよび／またはネットワーク１１０にさらに結合されているかもしれない（
結合は示していない）。送信デバイス１０６は、さまざまな異なる送信デバイス、および
／または、ワイヤレス信号を送信および／または受信できる送信／受信デバイスを表して
もよい。あるインプリメンテーションでは、送信デバイス１０６は、ネットワーク１１０
またはその何らかの部分の一部であるかもしれない１つ以上の送信デバイスを、あるいは
、そうでないならば、ネットワーク１１０またはその何らかの部分をサポートするかもし
れない１つ以上の送信デバイスを含んでいる。したがって、例えば、送信デバイス１０６
は、ほんの数例を挙げると、セルラ基地局、フェムトセルデバイス、ピコセルデバイス、
ＷＬＡＮアクセスポイントデバイス、ロケーションビーコンデバイス、ならびに／あるい
は、これらに類するもの、または、これらの何らかの組み合わせを表してもよい。実のと
ころ、あるインスタンスでは、送信デバイス１０６は、１つ以上の他の移動体デバイスを
表す。ある態様にしたがうと、移動体デバイス１０２によって提供される、または、そう
でないならばサポートされる、さまざまな計算サービス／機能、通信サービス／機能、位
置決定サービス／機能、および／または、これらに類する他のサービス／機能をサポート
して、ワイヤレス信号を送信および／または受信することができる任意の電子デバイスを
、送信デバイス１０６は表す。図示されているように、１つ以上の送信デバイス１０６は
、特定の環境１０１内に位置していてもよい、ならびに／あるいは、そうでないならば特
定の環境１０１のすべてまたは一部を担当するように動作可能に構成してもよい。
【００２９】
　　［００３４］
　あるインプリメンテーションにおいて、図１において示されているように、移動体デバ
イス１０２は、１つ以上のＳＰＳ１３０の一部であってもよい１つ以上の宇宙飛行体（Ｓ
Ｖ）１３２から、ＳＰＳ信号１３４を受信または捕捉する。いくつかの実施形態において
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、ＳＰＳ１３０は、ＧＰＳ衛星システムまたはガリレオ衛星システムのような１つのグロ
ーバルナビゲーション衛星システム（ＧＮＳＳ）からのものである。他の実施形態におい
て、ＳＶ１３２は、これらに限定されないが、ＧＰＳ衛星システム、ガリレオ衛星システ
ム、グロナス衛星システム、または北斗（コンパス）衛星システムのような複数のＧＮＳ
Ｓからのものである。他の実施形態では、ＳＶ１３２は、ほんの数例を挙げると、例えば
、ワイドエリア補強システム（ＷＡＡＳ）、欧州静止衛星ナビゲーション補強サービス（
ＥＧＮＯＳ）、準天頂衛星システム（ＱＺＳＳ）のような、何らかのいくつかの地域ナビ
ゲーション衛星システム（ＲＮＳＳ）からのものである。
【００３０】
　　［００３５］
　特定のインプリメンテーションにおいて、移動体デバイス１０２は、移動体デバイス１
０２のポジション決定（例えば、“既知の”ポジション）または推定ポジションを計算す
ることができる回路および処理リソースを有している。例えば、移動体デバイス１０２は
、１つ以上のＳＶ１３２に対する擬似距離測定値に少なくとも部分的に基づいてポジショ
ン決定を計算する。ここで、移動体デバイス１０２は、４つ以上のＳＶ１３２から捕捉し
たＳＰＳ信号１３４における擬似雑音コード位相検出に少なくとも部分的に基づいて、そ
のような擬似距離測定値を計算してもよい。特定のインプリメンテーションでは、移動体
デバイス１０２は、（例えば、コンピューティングデバイス１１２によって表される）サ
ーバから、ほんの数例を挙げると、例えば、アルマナック、エフェメリスデータ、ドップ
ラーサーチウィンドウを含む、ＳＰＳ信号１３４の捕捉を助けるのに使用することができ
るポジショニング支援データおよび／またはこれに類するものを受信する。あるインプリ
メンテーションでは、他の類似するタイプのポジショニング支援データが、１つ以上の送
信デバイス１０６に関する１つ以上の他のデバイスから、移動体デバイス１０２によって
取得される。
【００３１】
　　［００３６］
　ある例示的なインプリメンテーションにおいて、移動体デバイス１０２は、例えば、ア
ドバンストフォワード三角測量（ＡＦＬＴ）および／またはＯＴＤＯＡのようないくつか
の技術のうちの何らかの技術を使用して、地上送信デバイス１０６（それらのうちの１つ
以上は、固定されたロケーション、および／または、そうでないならば、決定可能なロケ
ーションを有しているかもしれない）から受信した信号を処理することによって、ポジシ
ョン決定を取得する。これらの特定の例示的な技術において、既知のロケーションに固定
されたそのような地上送信機のうちの１つ以上に対する、移動体デバイス１０２からの距
離は、固定されたロケーションそうでないならば決定可能なロケーションから送信デバイ
ス１０６によって送信され、移動体デバイス１０２において受信されるパイロット信号に
少なくとも部分的に基づいて測定してもよい。ある例示的な局では、述べたように、ある
タイプのポジショニング支援データを、コンピューティングデバイス１１２が移動体デバ
イス１０２に提供することができるかもしれない。例として、あるタイプのポジショニン
グ支援データは、地上送信デバイスのロケーションおよび識別子を示し、これは、ＡＦＬ
ＴおよびＯＴＤＯＡのようなポジショニング技術を促進するかもしれない。例えば、サー
バが、基地局アルマナック（ＢＳＡ）および／またはこれに類するもののすべてまたは一
部を提供してもよく、これは、特定の領域または複数の領域における、セルラ基地局のロ
ケーションおよび識別子等を示すかもしれない。
【００３２】
　　［００３７］
　屋内環境、または、市街地の谷間のような、特定の環境では、移動体デバイス１０２は
、十分な数のＳＶ１３２からＳＰＳ信号１３４を適切に捕捉することができないことがあ
る、ならびに／あるいは、ＡＦＬＴまたはＯＴＤＯＡを実行して、適用可能な屋外地上送
信デバイスからの信号の捕捉から、ポジション決定を計算することができないことがある
。したがって、あるインスタンスでは、他の送信デバイスから、例えば、ローカル／屋内
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送信デバイス（例えば、既知のロケーションまたはそうでないならば決定可能なロケーシ
ョンに位置付けられているかもしれない、ＷＬＡＮアクセスポイント、フェムトセルトラ
ンシーバ、ブルートゥース（登録商標）デバイス等）から捕捉したワイヤレス信号に少な
くとも部分的に基づいて、移動体デバイス１０２はポジション決定を計算することができ
る。それに応じて、あるインプリメンテーションでは、移動体デバイス１０２は、１つ以
上の屋内地上ワイヤレスアクセスポイントデバイスおよびこれに類するものに対する距離
を測定することによって、ポジション決定のすべてまたは一部を取得することができる。
例えば、そのような送信デバイスから受信したワイヤレス信号からのＭＡＣ　ＩＤアドレ
スを取得し、（例えば、受信した信号の１つ以上の特性を測定することに少なくとも部分
的によって）送信デバイスに対する距離測定値を取得することによって、このような距離
を測定してもよい。例として、あるインプリメンテーションでは、受信信号強度（ＲＳＳ
Ｉ）、往復時間（ＲＴＴ）、到着の角度（ＡＯＡ）、ならびに／あるいは、これらに類す
るもの、または、これらの何らかの組み合わせを決定／考慮する。あるインプリメンテー
ションでは、移動体デバイス１０２は、屋内エリア中の特定のロケーションにおける予想
されるＲＳＳＩおよび／またはＲＴＴシグニチャを示す無線ヒートマップに対して、捕捉
した信号の特性を適用することによって、屋内ポジション決定を取得してもよい。特定の
インプリメンテーションにおいて、無線ヒートマップは、ローカル送信機の識別子（例え
ば、ＭＡＣアドレス、および／または、ローカル送信機から捕捉した信号から見分けるこ
とが可能かもしれない、明白に一意的な他の何らかの識別子）、識別されたローカル送信
デバイスによって送信された信号からの予想されるＲＳＳＩ、識別された送信デバイスか
らの予想されるＲＴＴ、および、ことによると、これらの予想されるＲＳＳＩまたはＲＴ
Ｔからの標準偏差を関係付けるかもしれない。しかしながら、これらは単に、無線ヒート
マップおよび／またはこれに類するものによって、中に記憶されている、モデリングされ
ている、および／または、そうでないならば、機能的に／数学的に表されるかもしれない
、値の例に過ぎず、請求項に記載した主題事項がこの点に限定されないことを理解すべき
である。
【００３３】
　　［００３８］
　ローカル送信デバイスからのワイヤレス信号の捕捉から取得した測定値に加えて、特定
の実施形態にしたがって、移動体デバイス１０２は、移動体デバイス１０２のポジション
および／または運動状態のすべてまたは一部を推定する際に、慣性センサ（例えば、加速
度計、ジャイロスコープ、磁力計等）および／または環境センサ（例えば、温度センサ、
マイクロフォン、気圧センサ、周辺光センサ、カメライメージャ等）から取得した測定値
または推論に、運動モデルをさらに適用してもよい。
【００３４】
　　［００３９］
　配置１００は、例示的なコンピューティングデバイス１１２をさらに含んでおり、コン
ピューティングデバイス１１２は、例えば、通信リンク１１５とネットワーク１１０と通
信リンク１１１とを介して、または、ことによると、表示リンク１１３によって表される
ような、より直接的な態様において、移動体デバイス１０２と通信することができる。特
定の環境１０１の外側にあるとして図示しているが、コンピューティングデバイス１１２
および／またはネットワーク１１０のすべてまたは一部を、特定の環境１０１内に提供し
てもよいことを理解すべきである。
【００３５】
　　［００４０］
　図１において示されているように、あるインスタンスにおいて、特定の環境１０１は、
１つ以上の領域をその中に有する１つ以上の構造物のすべてまたは一部を含んでおり、そ
れを通して、および／または、その内部で、移動体デバイスが移動されるかもしれない／
位置付けられているかもしれない。例として、さまざまな領域を有するビルディングの一
部分に対して、フロアプラン１５０の外形を、移動体デバイスの移動および／またはポジ
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ショニングに何らかの態様で影響を与えるかもしれないさまざまな障害物とともに図示し
ている。図４は、例示的な内部フロアプランのより詳細な実例を提示する。単一のフロア
として図示しているが、ここで提供する技術は、単一のフロアに、または、特定の環境内
の１つ以上の構造物によって提供されるかもしれない何らかの特有な領域に、必ずしも限
定されないことを心に留めておくべきである。
【００３６】
　　［００４１］
　次に図２Ａに注意を向ける。図２Ａは、ある例示的なインプリメンテーションにしたが
って、推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいてポジションの
不確実性を識別するための、移動体デバイス１０２および／または装置１０４（図１）中
で実現してもよい、例示的なプロセス２００を図示するフローダイヤグラムである。
【００３７】
　　［００４２］
　例示的なブロック２０２において、特定の環境内での移動体デバイスの軌道を推定する
。軌道は、第１のポジションから第２のポジションに伸び、第１のポジションは、例えば
、既知であるかまたは推定されるかもしれず、第２のポジションは、例えば、推定される
かもしれない。したがって、述べたように、あるインスタンスでは、このような軌道は、
以前の推定されたポジションから、予想される推定ポジションに伸びる。あるインスタン
スにおいて、特定の環境は、屋内領域のすべてまたは一部を含んでいる。
【００３８】
　　［００４３］
　例示的なブロック２０４において、軌道の少なくとも一部分に対する潜在的な妨害の尺
度を決定する。例として、あるインプリメンテーションでは、軌道の少なくとも一部分に
対応する特定の環境内に１つ以上の障害物が存在することまたは存在しないことを示すか
もしれない電子マップ（ならびに／あるいは、対応する他のデータファイル、または、こ
れに類するデータファイル）に少なくとも部分的に基づいて、潜在的な妨害の尺度を決定
する。あるインスタンスでは、そのような障害物（存在する場合）のタイプおよび／また
は数が、潜在的な妨害の尺度に影響を与える。
【００３９】
　　［００４４］
　例示的なブロック２０６において、例えば、１つ以上のユーザインターフェースメカニ
ズム（例えば、図７参照）を介してユーザに、ポジションの不確実性の表示を提示する。
例として、あるインスタンスにおいて、ポジションの不確実性は、例えば、ブロック２０
４からの、潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいている。あるインスタンスで
は、少なくとも部分的に、移動体デバイスのユーザが理解することができる（例えば、視
覚の、可聴の、触覚の、または、これらの何らかの組み合わせの）さまざまなタイプの出
力を通して、ポジションの不確実性のそのような表示を提示する。
【００４０】
　　［００４５］
　次に図２Ｂに注意を向ける。図２Ｂは、ある例示的なインプリメンテーションにしたが
って、推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいてポジションの
不確実性を識別するための、移動体デバイス１０２および／または装置１０４（図１）中
で実現してもよい、例示的なプロセス２００´を図示するフローダイヤグラムである。
【００４１】
　　［００４６］
　例示的なブロック２０２において、特定の環境内での移動体デバイスの軌道を推定する
。述べたように、あるインスタンスにおいて、このような軌道は、第１の（例えば、以前
の推定された、または、既知の）ポジションから第２の（予想される推定の）ポジション
に伸びる。
【００４２】
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　　［００４７］
　例示的なブロック２０４´において、軌道の少なくとも一部分に対する潜在的な妨害の
尺度を決定する。例えば、軌道の少なくとも一部分に対応する特定の環境内に１つ以上の
障害物が存在することまたは存在しないことを示す電子マップ（ならびに／あるいは、他
の対応するデータファイル、または、これに類するデータファイル）に少なくとも部分的
に基づいて、軌道の少なくとも一部分に対する潜在的な妨害の尺度を決定してもよい。あ
るインスタンスでは、そのような障害物（存在する場合）のタイプおよび／または数が、
潜在的な妨害の尺度に影響を与える。あるインスタンスでは、例示的なブロック２０８に
おいて、例えば、電子マップ、ならびに／あるいは、対応する他のデータファイル、また
は、これに類するデータファイルに少なくとも部分的に基づいて、移動体デバイスは１つ
以上の障害物を識別する。（例えば、ブロック２０４´において、）そのような識別され
た障害物のうちの１つ以上を使用して、軌道の少なくとも一部分に対する潜在的な妨害の
尺度を決定してもよい。１つ以上の障害物を識別するために少なくとも部分的に使用され
るかもしれないいくつかの限定的でない例示的な技術を、図４～６において図示している
。あるインプリメンテーションでは、例示的なブロック２１０において、１つ以上の障害
物を示すデータファイルが移動体デバイスによって受信される。このように、例えば、あ
るインプリメンテーションでは、ブロック２０８の動作および／またはこれに類するもの
のすべてまたは一部は、１つ以上の他の電子デバイス（例えば、図１中のコンピューティ
ングデバイス１１２）によって実行してもよく、完了したまたは部分的に完了した結果の
すべてまたは一部を、移動体デバイスによる使用および／またはさらなる処理のために、
移動体デバイスに送信してもよい（および、例えば、ブロック２１０において、受信して
もよい）。
【００４３】
　　［００４８］
　例示的なブロック２０６において、例えば、１つ以上のユーザインターフェースメカニ
ズム（例えば、図７参照）を介してユーザに、ポジションの不確実性の表示を提示する。
述べたように、あるインスタンスにおいて、ポジションの不確実性は、潜在的な妨害の尺
度に少なくとも部分的に基づいている。繰り返すと、あるインスタンスでは、少なくとも
部分的に、移動体デバイスのユーザが理解することができる（例えば、視覚の、可聴の、
触覚の、または、これらの何らかの組み合わせの）さまざまなタイプの出力を通して、ポ
ジションの不確実性のそのような表示を提示する。
【００４４】
　　［００４９］
　次に図３Ａ、図３Ｂ、図３Ｃ、および図３Ｄに注意を向ける。図３Ａ、図３Ｂ、図３Ｃ
、および図３Ｄは、ある例示的なインプリメンテーションにしたがって、移動体デバイス
のある推定された軌道の潜在的な妨害のさまざまな尺度に少なくとも部分的に基づいてい
るかもしれないいくつかの例示的な識別されたポジションの不確実性と、特定の環境のあ
る特徴とを図示する、概略的なダイヤグラムである。
【００４５】
　　［００５０］
　図３Ａ、図３Ｂ、図３Ｃ、および図３Ｄは、環境の類似する部分３００－１、３００－
２、３００－３、および３００－４をそれぞれ示しており、そこでは、構造物の一部が、
（例えば、開口３０４によってここで表される）移行特徴を有する外壁３０２を、（例え
ば、開口３０８によってここで表される）移行特徴を有しスペース３１０を規定する内壁
３０６を、および、（例えば、物体３０７によってここで表される）別の障害物を備えて
いる。
【００４６】
　　［００５１］
　図３Ａにおいて、軌道３２２が、第１のポジション３２０－１から第２のポジション３
２０－２に伸びるように図示されている。この例において示されているように、軌道３２
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２に関して、障害物は存在していない。したがって、潜在的な妨害の尺度が、それに応じ
るように影響を与えられる（例えば、低減、最小化される等）かもしれない。それゆえ、
ポジションの不確実性の表示が、インジケータ３２４により図示されている（および、こ
とによると、視覚的に提示されている）かもしれず、インジケータ３２４は、この例にお
いて、比較的正確なポジション決定等に対応するかもしれない。あるインスタンスにおい
て、インジケータ３２４は、（例えば、用いられているポジショニング技術に対応する、
）デフォルトのポジション不確実性、または、現在のポジション不確実性に対応する。
【００４７】
　　［００５２］
　図３Ｂにおいて、軌道３３２が、第１のポジション３３０－１から第２のポジション３
３０－２に伸びるように図示されている。この例において示されているように、軌道３３
２に関して、少なくとも１つの障害物（すなわち、壁３０６の一部分）が存在する。した
がって、ポジションの不確実性が潜在的な妨害の尺度に少なくとも部分的に基づいている
ことがあるので、ポジションの不確実性のインジケータが、潜在的な妨害の尺度における
変化によって影響を与えられるかもしれない。このように、ある例示的なインプリメンテ
ーションでは、潜在的な妨害の尺度における増加または減少それぞれに基づいて、ポジシ
ョンの不確実性が増加または減少する。ここで、図３Ｂでは、潜在的な妨害の尺度におけ
る増加が、例えば、図３Ａのインジケータ３２４によって表されるものと比較して、ポジ
ションの不確実性を増加させるかもしれない。それゆえ、ポジションの不確実性の表示が
、インジケータ３３４により図示されている（および、ことによると、視覚的に提示され
ている）かもしれず、インジケータ３３４は、この例において、適度に正確なポジション
決定等に対応するかもしれないが、インジケータ３３４はまた、このような精度および／
または不確実性をユーザに示すかもしれない。
【００４８】
　　［００５３］
　図３Ｃにおいて、軌道３４２が、第１のポジション３４０－１から第２のポジション３
４０－２に伸びるように図示されている。この例において示されているように、軌道３４
２に関して、少なくとも１つの障害物（例えば、壁３０２の一部分）が存在する。したが
って、潜在的な妨害の尺度が影響を与えられる（例えば、増加される）かもしれず、これ
は、例えば、図３Ａのインジケータ３２４または図３Ｂのインジケータ３３４によって表
されるものと比較して、ポジションの不確実性を増加させるかもしれない。それゆえ、ポ
ジションの不確実性の表示が、インジケータ３４４により図示されている（および、こと
によると、視覚的に提示されている）かもしれず、インジケータ３４４は、この例におい
て、より正確でないポジション決定等に対応するかもしれないが、インジケータ３４４は
また、このような精度および／または不確実性をユーザに示すかもしれない。
【００４９】
　　［００５４］
　図３Ｄにおいて、軌道３５２が、第１のポジション３５０－１から第２のポジション３
５０－２に伸びるように図示されている。この例において示されているように、軌道３５
２に関して、少なくとも１つの障害物（例えば、壁３０２の一部分）が存在する。したが
って、潜在的な妨害の尺度が影響を与えられる（例えば、増加される）かもしれず、これ
は、例えば、図３Ａのインジケータ３２４または図３Ｂのインジケータ３３４によって表
されるものと比較して、ポジションの不確実性を増加させるかもしれない。それゆえ、ポ
ジションの不確実性の表示が、インジケータ３５４により図示されている（および、こと
によると、視覚的に提示されている）かもしれず、インジケータ３５４は、この例におい
て、より正確でないポジション決定等に対応するかもしれないが、インジケータ３５４は
また、このような精度および／または不確実性をユーザに示すかもしれない。インジケー
タ３５４が、図３Ｃのインジケータ３４４と比較したときに、増加されたポジション不確
実性を提示していることに注意して頂きたい。以前に述べたように、あるインスタンスで
は、障害物（ここでは、例えば、壁３０２）の異なる部分は、異なるタイプの障害物とし
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て識別される。したがって、軌道３５２が、図３Ｃの軌道３４２よりも、移行特徴３０４
からさらに離れて壁３０２を横切るので、図３Ｄの場合は、ポジションの不確実性が、図
３Ｃの場合よりも大きいかもしれない。
【００５０】
　　［００５５］
　ここで提示した例のいくつかは、障害物を表しているとしてあるタイプの壁またはその
一部分を図示しているが、ここで提供する技術を広範な障害物に適用してもよいことを理
解すべきである。例えば、屋内環境に対応する電子マップまたはそれに類するものは、壁
だけではなく、その中での移動／ナビゲーションに影響を与えるかもしれない他の特徴を
示すことがあり、それゆえ、ここで提供するある技術にしたがった障害物を表すかもしれ
ない。いくつかの限定的でない例として、障害物は、階段、エレベータ、エスカレータ、
サポート構造、ドア、門、カーテン、仕切り、１つ以上の固定されたまたは移動可能な備
品、固定されたまたは移動可能な物体（例えば、彫刻、噴水、木、ステージ等）、ならび
に／あるいは、これらに類するもの、または、これらの何らかの組み合わせのような、１
つ以上の特徴のすべてまたは一部に対応してもよい。当然、請求項に記載した主題事項が
、そのように限定されることを必ずしも意図していない。
【００５１】
　　［００５６］
　ある例示的なインプリメンテーションにおいて、例えば、壁または他の障害物を横切る
ことに対応する、エラーの重大度は、付随するルーティング可能な距離、または、これに
類する軌道の他の尺度を考慮に入れてもよい。あるインスタンスでは、壁のタイプを考慮
する。例えば、外壁またはそれに類するものを横切ることは、内壁またはそれに類するも
のよりも高いペナルティーを有しているかもしれない。あるインスタンスにおいて、歩道
または廊下に面する壁を横切ることは、より大きなルーティング距離を有する、２つの部
屋を分離する壁を横切ることより重大ではないかもしれない。あるインスタンスにおいて
、障害物は、例えば、壁を含んでいるかもしれず、壁の第１の部分が第１のタイプの障害
物を含み、壁の第２の部分が第２のタイプの障害物を含んでいるかもしれない。例えば、
壁の第１の部分は、壁の第２の部分よりも、壁の移行特徴に距離が近いかもしれない。
【００５２】
　　［００５７］
　次に図４に注意を向ける。図４は、特定の環境内の例示的な構造物のフロアプラン４０
０を図示する概略的なダイヤグラムである。示されているように、フロアプラン４００は
、複数の障害物（例えば、さまざまな異なるタイプの壁等）によって規定される、複数の
内部スペースを示している。
【００５３】
　　［００５８］
　図５および図６は、例示的なインプリメンテーションにしたがって、移動体デバイスの
ある推定された軌道の潜在的な妨害の尺度に影響を与えるかもしれないある特定のタイプ
の障害物が識別されるかもしれない、例示的なフロアプラン４００に対応する図示された
プロセスフローである。例示的なステージ５０２において、例えば、フロアプラン４００
において示されている構造物の外端を検出することができる知られている技術を使用して
、屋内領域を識別する。例示的なステージ５０４において、外壁および／またはこれに類
するものを示すように屋内境界を抽出し、これは、ステージ５０６において図示されてい
る。例示的なステージ６０２において、フロアプラン４００において示されている内部構
造内で、例えば、個々のサイズのスペースを規定する壁の端等を検出することができる知
られている技術を使用して、ある内部スペース（例えば、廊下、オープンスペース等）に
対応する障害物を識別する。ステージ６０４において、あるタイプの内壁を、例えば、廊
下に面している、壁および移行特徴（ここではドア）を識別し、これは、ステージ６０６
において図示されている。
【００５４】
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　　［００５９］
　正しく認識されるかもしれないように、このような検出／減算画像またはライン処理技
術を通して、ならびに／あるいは、他の知られている技術を介して、さまざまな異なるタ
イプの障害物を識別してもよい。上記の例において、例えば、図５および図６の例示的な
プロセスフローを介して既に識別されてはいない、および、ことによると、分類されては
いない、フロアプラン４００の残りの内壁の一部のすべてを、あるタイプの内壁等として
識別してもよい、および、ことによると、分類してもよい。
【００５５】
　　［００６０］
　図７は、ここで提供するさまざまな技術にしたがって、移動体デバイス１０２および／
または装置１０４（図１）内で提供されるかもしれない、例示的な特殊目的のコンピュー
ティングプラットフォーム７００のある特徴を図示する概略的なダイヤグラムである。
【００５６】
　　［００６１］
　図示されているように、特殊目的のコンピューティングプラットフォーム７００は、１
つ以上の接続７０６（例えば、１つ以上の電気的な導線、１つ以上の電気的に導電のパス
、１つ以上のバス、１つ以上の光ファイバのパス、１つ以上の回路、１つ以上のバッファ
、１つ以上の送信機、１つ以上の受信機等）を介してメモリ７０４に結合されている（例
えば、ここで提供したある技術にしたがったデータ処理を実行する）１つ以上の処理ユニ
ット７０２を備えている。処理ユニット７０２は、例えば、ハードウェアにおいて、また
は、ハードウェアとソフトウェアとの組み合わせにおいて実現してもよい。処理ユニット
７０２は、データ計算手順またはデータ計算プロセスの少なくとも一部分を実行するよう
に構成できる１つ以上の回路を表してもよい。限定ではなく例として、処理ユニットには
、１つ以上のプロセッサ、制御装置、マイクロプロセッサ、マイクロ制御装置、特定用途
向け集積回路、デジタル信号プロセッサ、プログラム可能論理デバイス、フィールドプロ
グラム可能ゲートアレイ、あるいは、これらに類するもの、または、これらの何らかの組
み合わせが含まれる。
【００５７】
　　［００６２］
　メモリ７０４は、任意のデータ記憶メカニズムを表していてもよい。メモリ７０４は、
例えば、１次メモリ７０４－１および／または２次メモリ７０４－２を含んでいる。１次
メモリ７０４－１には、例えば、ランダムアクセスメモリ、リードオンリーメモリ等が含
まれる。この例では処理ユニットから分離しているとして図示しているが、１次メモリの
すべてまたは一部は、処理ユニット７０２に、または、移動体デバイス１０２内の他のこ
れに類する回路内に提供してもよく、あるいは、そうでないならば、処理ユニット７０２
と、または、移動体デバイス１０２内の他のこれに類する回路と同じ場所に位置し結合さ
れていてもよいことを理解すべきである。２次メモリ７０４－２には、例えば、１次メモ
リと同一のまたは類似するタイプのメモリ、ならびに／あるいは、例えば、ディスクドラ
イブ、光ディスクドライブ、テープドライブ、ソリッドモーションステートメモリドライ
ブ等のような、１つ以上のデータ記憶デバイスまたはシステムが含まれる。
【００５８】
　　［００６３］
　あるインプリメンテーションにおいて、２次メモリは、一時的でないコンピュータ読取
可能媒体７２０を動作可能に受け入れても、または、そうでないならば、一時的でないコ
ンピュータ読取可能媒体７２０に結合されるように構成されていてもよい。メモリ７０４
、および／または、一時的でないコンピュータ読取可能媒体７２０は、例えば、ここで提
供したような適用可能な技術にしたがってデータ処理を実行する際に使用するための命令
７２２を含んでいてもよい。
【００５９】
　　［００６４］
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　特殊目的のコンピューティングプラットフォーム７００は、例えば、通信インターフェ
ース７０８をさらに備えている。通信インターフェース７０８は、例えば、１つ以上の受
信機７１０および１つ以上の送信機７１２によってここで表される、１つ以上のワイヤー
ドおよび／またはワイヤレスなネットワークインターフェースユニット、無線、モデム等
を含んでいる。あるインプリメンテーションでは、通信インターフェース７０８が、１つ
以上のトランシーバ、および／または、それに類するものを備えていてもよいことを理解
すべきである。さらに、示されてはいないが、通信インターフェース７０８は、通信イン
ターフェース機能が与えられた場合に適用可能な、１つ以上のアンテナ、および／または
、他の回路を備えていてもよいことを理解すべきである。
【００６０】
　　［００６５］
　ある例示的なインプリメンテーションにしたがうと、例えば、通信インターフェース７
０８は、例えば、電話機システム、ローカルエリアネットワーク、ワイドエリアネットワ
ーク、パーソナルエリアネットワーク、イントラネット、インターネット等のような、さ
まざまなワイヤード通信ネットワークとの使用のためにイネーブルされる。
【００６１】
　　［００６６］
　ある例示的なインプリメンテーションにしたがうと、通信インターフェース７０８は、
例えば、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）等の
ような、さまざまなワイヤレス通信ネットワークとの使用のためにイネーブルされる。用
語“ネットワーク”と“システム”はここでは交換可能に使用している。ＷＷＡＮは、コ
ード分割多元接続（ＣＤＭＡ）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（ＦＤＭＡ）ネットワーク、直交周波数分割多元接続（ＯＦＤＭＡ
）ネットワーク、単一搬送波周波数分割多元接続（ＳＣ－ＦＤＭＡ）ネットワーク等であ
るかもしれない。ＣＤＭＡネットワークは、ほんの数個の無線技術を挙げると、ｃｄｍａ
２０００、ワイドバンドＣＤＭＡ（Ｗ－ＣＤＭＡ（登録商標））、時分割同期コード分割
多元接続（ＴＤ－ＳＣＤＭＡ）のような、１つ以上の無線アクセス技術（ＲＡＴ）を実現
することができる。ここで、ｃｄｍａ２０００には、ＩＳ－９５、ＩＳ－２０００、およ
びＩＳ－８５６標準規格にしたがって実現される技術が含まれるかもしれない。ＴＤＭＡ
ネットワークは、グローバルシステムフォーモバイルコミュニケーション（ＧＳＭ（登録
商標））、デジタルアドバンストモバイルフォンシステム（Ｄ－ＡＭＢＰ機能）、または
、他の何らかのＲＡＴを実現することができる。ＧＳＭおよびＷ－ＣＤＭＡは、“第三世
代パートナーシッププロジェクト”（３ＧＰＰ（登録商標））という名の協会による文書
中に説明されている。ｃｄｍａ２０００は、“第三世代パートナーシッププロジェクト２
”（３ＧＰＰ２）という名の協会による文書中に説明されている。３ＧＰＰおよび３ＧＰ
Ｐ２の文書は公に入手可能である。ＷＬＡＮには、ＩＥＥＥ８０２．１１ｘネットワーク
が含まれ、ＷＰＡＮには、例えば、ブルートゥースネットワーク、ＩＥＥＥ８０２．１５
ｘが含まれるかもしれない。ワイヤレス通信ネットワークは、例えば、ロングタームエボ
リューション（ＬＴＥ（登録商標））、アドバンストＬＴＥ、ＷｉＭＡＸ、ウルトラモバ
イルブロードバンド（ＵＭＢ）、および／または、これに類するもののような、いわゆる
次世代技術（例えば、“４Ｇ”）を含んでいるかもしれない。さらに、通信インターフェ
ース４０８は、１つ以上の他のデバイスとの赤外ベース通信をさらに提供するかもしれな
い。ＷＬＡＮには、例えば、ＩＥＥＥ８０２．１１ｘネットワークが含まれ、ＷＰＡＮに
は、例えば、ブルートゥースネットワーク、ＩＥＥＥ８０２．１５ｘが含まれるかもしれ
ない。ここで説明したワイヤレス通信インプリメンテーションはまた、ＷＷＡＮ、ＷＬＡ
Ｎ、またはＷＰＡＮの何らかの組み合わせに関連して使用してもよい。
【００６２】
　　［００６７］
　ある例示的なインプリメンテーションにしたがうと、例えば、通信インターフェース７
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０８は、例えば、電話機システム、ローカルエリアネットワーク、ワイドエリアネットワ
ーク、パーソナルエリアネットワーク、イントラネット、インターネット等のような、さ
まざまなワイヤード通信ネットワークとの使用のためにイネーブルされる。
【００６３】
　　［００６８］
　移動体デバイス１０２は、例えば、１つ以上のユーザインターフェースメカニズム７１
４をさらに備えている。１つ以上の他のデバイスおよび／またはユーザからの入力を取得
するのに使用されるかもしれない、ならびに／あるいは、１つ以上の他のデバイスおよび
／またはユーザに出力を提供するのに使用されるかもしれない、１つ以上のデバイスまた
はこれに類する他のメカニズムを、ユーザインターフェースメカニズム７１４は表すかも
しれない。したがって、例えば、ユーザインターフェースメカニズム７１４は、１つ以上
のユーザ入力を受け取るのに使用することができる、さまざまなボタン、スイッチ、タッ
チパッド、トラックボール、ジョイスティック、タッチスクリーン、キーボード、マイク
ロフォン、カメラ、および／または、これらに類するものを備えている。あるインスタン
スでは、ユーザインターフェースメカニズム７１４は、ユーザに対して視覚的な出力を、
可聴の出力を、および／または、触覚の出力を生成させる際に使用することができる、さ
まざまなデバイスを備えている。例えば、ユーザインターフェースメカニズム７１４を使
用して、ディスプレイメカニズムおよび／またはオーディオメカニズムを介して、ビデオ
表示、グラフィカルユーザインターフェース、ポジショニングおよび／またはナビゲーシ
ョン関連情報、電子マップの視覚的表現、ルーティング方向等が提示される。
【００６４】
　　［００６９］
　移動体デバイス１０２は、例えば、１つ以上のセンサ７１６を備えている。例えば、セ
ンサ７１６は、例えば、磁力計またはコンパス、気圧計または高度計等のような、１つ以
上の環境センサを表し、これは、位置特定するのに、および／または、運動状態を決定す
るのに、有用であるかもしれない。例えば、センサ７１６は、１つ以上の慣性センサを表
し、これは、移動体デバイス１０２のある移動を検出する際に有用であるかもしれない。
したがって、例えば、センサ７１６は、１つ以上の加速度計、１つ以上のジャイロスコー
プを備えていてもよい。さらに、あるインスタンスにおいて、センサ７１６は、サウンド
トランスデューサ―、マイクロフォン、カメラ、光センサ等のような、１つ以上の入力デ
バイスを備えていてもよい、および／または、サウンドトランスデューサ―、マイクロフ
ォン、カメラ、光センサ等のような、１つ以上の入力デバイスの形態をとってもよい。
【００６５】
　　［００７０］
　ＳＰＳ受信機７１８は、（示されていない）１つ以上のアンテナを介して、ＳＰＳ信号
１３４を捕捉することができるかもしれない。ＳＰＳ受信機７１８はまた、移動体デバイ
ス１０２のポジションおよび／または運動を推定するために、捕捉したＳＰＳ信号１３４
を全体的にまたは部分的に処理してもよい。あるインスタンスにおいて、ＳＰＳ受信機７
１８は、捕捉したＳＰＳ信号を全体的にまたは部分的に処理するのに、ならびに／あるい
は、移動体デバイス１０２の推定ポジションを算出するのにも利用することができる、（
示されていない）１つ以上の処理ユニットを、例えば、１つ以上の汎用プロセッサ、１つ
以上のデジタル信号プロセッサＤＳＰ、１つ以上の特殊プロセッサを備えている。あるイ
ンプリメンテーションにおいて、捕捉したＳＰＳ信号のこのような処理のすべてまたは一
部は、ＳＰＳ受信機７１８とともに移動体デバイス１０２中の他の処理機能によって、例
えば、処理ユニット７０２、メモリ７０４等によって実行される。ポジショニング動作を
実行する際に使用するためのＳＰＳ信号または他の信号の記憶は、メモリ７０４または（
示されていない）レジスタの中で実行してもよい。
【００６６】
　　［００７１］
　あるインスタンスにおいて、センサ７１６は、アナログ信号またはデジタル信号を発生
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させ、アナログ信号またはデジタル信号は、メモリ７０４中に記憶され、例えば、１つ以
上のポジショニング機能に少なくとも部分的に基づくポジショニング動作またはナビゲー
ション動作に向けたアプリケーションのような１つ以上のアプリケーションをサポートす
る（示されていない）ＤＰＳまたは処理ユニット７０２によって処理されるかもしれない
。
【００６７】
　　［００７２］
　通信インターフェース７０８の受信機７１０またはＳＰＳ受信機７１８において捕捉さ
れダウンコンバートされた信号のベースバンド処理を実行することができる専用モデムプ
ロセッサまたはこれに類するものを、処理ユニット７０２は備えていてもよい。同様に、
モデムプロセッサまたはこれに類するものは、（ワイヤレス）送信機７１２による送信の
ためにアップコンバートされるように信号のベースバンド処理を実行するかもしれない。
代替的なインプリメンテーションでは、専用モデムプロセッサを有する代わりに、ベース
バンド処理は、汎用プロセッサまたはＤＳＰ（例えば、汎用プロセッサおよび／またはア
プリケーションプロセッサ）によって実行される。しかしながら、これらは単に、ベース
バンド処理を実行することができる構造の例に過ぎず、請求項に記載した主題事項はこの
点に限定されないことを理解すべきである。さらに、ここで提供した例示的な技術は、さ
まざまな異なる電子デバイス、移動体デバイス、送信デバイス、環境、ポジション決定モ
ード等に対して適合させてもよいことを理解すべきである。
【００６８】
　　［００７３］
　ここで説明した技術を、特定の特徴および／または例にしたがって、アプリケーション
に依存してさまざまな手段によって実現してもよい。例えば、そのような方法論は、ソフ
トウェアとともに、ハードウェア、ファームウェア、および／または、これらの組み合わ
せにおいて実現してもよい。ハードウェアのインプリメンテーションでは、例えば、処理
ユニットは、１つ以上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）、プログラム可能論理デバイス（ＰＬ
Ｄ）、フィールドプログラム可能ゲートアレイ（ＦＰＧＡ）、プロセッサ、制御装置、マ
イクロ制御装置、マイクロプロセッサ、電子デバイス、ここで説明した機能を実行するよ
うに設計されている他のデバイスユニット、および／または、これらの組み合わせ内で実
現してもよい。
【００６９】
　　［００７４］
　先行する詳細な説明において、請求項に記載した主題事項の完全な理解を提供するため
に、多数の特有の詳細を明らかにした。しかしながら、請求項に記載した主題事項をこれ
らの特有の詳細なしで実施してもよいことが当業者によって理解されるだろう。他のイン
スタンスにおいて、請求項に記載した主題事項を曖昧にしないように、当業者によって知
られているであろう方法および装置は詳細には説明しなかった。
【００７０】
　　［００７５］
　先行する詳細な説明のいくつかの部分を、特有の装置または特殊目的コンピューティン
グデバイスまたはプラットフォームのメモリ内に記憶されたバイナリデジタル電子信号上
での動作のアルゴリズムまたはシンボル表現に関して提示した。この特定の明細書の文脈
において、特有の装置という用語またはこれに類するものには、プログラムソフトウェア
からの命令に準じて特定の機能を実行するように汎用コンピュータがいったんプログラム
されると、汎用コンピュータが含まれる。アルゴリズム的な説明またはシンボル表現は、
信号処理または関連技術における当業者によって、他の当業者にそれらの作用の要旨を伝
えるために使用される技術の例である。アルゴリズムは、ここではおよび一般的に、所望
の結果をもたらす、自己矛盾のないシーケンスの動作、または、類似する信号処理である
と考えられる。この文脈では、動作または処理は物理量の物理的な操作を伴う。典型的に
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合わせ、比較し、または、そうでないならば、操作することができる、電気信号または磁
気信号の形態をとるかもしれない。このような信号を、ビット、データ、値、エレメント
、シンボル、キャラクタ、用語、数、数値、情報、または、これらに類似するもので呼ぶ
ことは、主に一般的な用法の理由のために、時に便利であることが判明している。しかし
ながら、これらの用語または類似する用語のすべてが、適切な物理量に関係付けられるも
のであり、単に便宜的なラベルにすぎないことを理解すべきである。そうではないと特に
明記しない限り、以下の議論から明らかなように、本明細書全体を通して、“処理する”
、“計算する”、“算出する”、“決定する”、“発生させる”、“取得する”、“修正
する”、“選択する”、“識別する”、および／またはこれらに類似するもののような用
語を利用する議論は、特殊目的コンピュータまたは類似する特殊目的電子コンピューティ
ングデバイスのような特有の装置のアクションまたはプロセスに言及していることが正し
く認識される。したがって、本明細書の文脈において、特殊目的コンピュータまたは類似
する特殊目的電子コンピューティングデバイスは、特殊目的コンピュータまたは類似する
特殊目的電子コンピュ―ティングデバイスのメモリ、レジスタ、または他の情報記憶デバ
イスや、送信デバイスや、あるいはディスプレイデバイス内で、物理的な電子量または磁
気量として典型的に表される信号を、操作または変換することができる。本特定の特許出
願の文脈では、用語“特有の装置”には、プログラムソフトウェアからの命令に準じて特
定の機能を実行するように汎用コンピュータがいったんプログラムされると、汎用コンピ
ュータが含まれる。
【００７１】
　　［００７６］
　ここで使用したような用語“および”、“または”、ならびに“および／または”は、
このような用語が使用される文脈に少なくとも部分的に依存するようにも予想される、さ
まざまな意味を含んでいてもよい。典型的に、Ａ、Ｂ、またはＣのような、リストを関係
付けるように使用される場合の“または”は、包含的な意味でここで使用する、Ａ、Ｂ、
およびＣとともに、排他的な意味でここで使用する、Ａ、Ｂ、またはＣを意味するように
意図している。さらに、ここで使用したような用語“１つ以上”は、単数の任意の特徴、
構造、もしくは特性を説明するのに使用してもよく、あるいは、複数の特徴、構造、もし
くは特性、または、特徴、構造、もしくは特性の他の何らかの組み合わせを説明するのに
使用してもよい。しかしながら、これは単に例示的な例に過ぎず、請求項に記載の主題事
項がこの例に限定されないことに留意すべきである。
【００７２】
　　［００７７］
　例示的な特徴であると現在考えられるものを図示し説明してきたが、請求項に記載の主
題事項から逸脱することなく、他のさまざまな修正を行ってもよく、均等物を代用しても
よいことが、当業者によって理解されるだろう。さらに、ここで説明した中心的な概念か
ら逸脱することなく、請求項に記載の主題事項の教示に特定の状況を適合させるように多
くの修正を行ってもよい。
【００７３】
　　［００７８］
　このように、請求項に記載の主題事項が、開示した特定の例に限定されず、そのような
請求項に記載の主題事項が、添付した特許請求の範囲内にあるすべての態様、および、そ
れらの均等物も含んでもよいことを意図している。
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【図１】 【図２Ａ】

【図２Ｂ】 【図３（Ａ）】



(25) JP 2017-520762 A 2017.7.27

【図３（Ｂ）】 【図３（Ｃ）】

【図３（Ｄ）】 【図４】
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