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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　移動体通信ネットワークにおける第１のノード（１１０）であって、
　前記第１のノード（１１０）は第２のノード（１３０）に接続可能であって、前記第２
のノード（１３０）は第３のノード（３００）に接続可能であって、前記第３のノード（
３００）は前記第２のノード（１３０）を介して前記第１のノード（１１０）によって制
御されるように適応され、
　前記第１のノード（１１０）は、マスター処理を実施するための手段を含み、前記第３
のノード（３００）はスレーブ処理を実施するための手段を含み、
　前記マスター処理は、電力制御または自動再送要求を含むシステム機能に関連する制御
機能の制御ループにおいて前記スレーブ処理からのフィードバックに基づいて前記スレー
ブ処理に命令を送信するように適応され、
　前記第１のノード（１１０）の前記マスター処理は、前記制御機能を自律的に実現する
責任を、前記第２のノード（１３０）において実施されるマスタープロキシ処理へ一時的
に委任し、前記マスタープロキシ処理が前記制御機能の制御の責任を有する間、前記マス
タープロキシ処理が機能しているという情報を取得するために心拍（heart　beat）メッ
セージを前記マスタープロキシ処理から受信するように適応されること、
　を特徴とする第１のノード。
【請求項２】
　移動体通信ネットワークにおける第２のノード（１３０）であって、
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　前記第２のノード（１３０）は第１のノード（１１０）と第３のノード（３００）とに
接続可能であって、前記第３のノード（３００）は前記第２のノード（１３０）を介して
前記第１のノード（１１０）によって制御されるように適応され、
　前記第１のノード（１１０）は、マスター処理を実施するための手段を含み、前記第３
のノード（３００）は、スレーブ処理を実施するための手段を含み、
　前記マスター処理は、電力制御または自動再送要求を含むシステム機能に関連する制御
機能の制御ループにおいて前記スレーブ処理からのフィードバックに基づいて前記スレー
ブ処理に命令を送信するように適応され、
　前記第２のノード（１３０）において実施されるマスタープロキシ処理は、前記制御機
能を自律的に実現する責任を、前記第１のノード（３００）の前記マスター処理から引き
継ぎ、前記制御機能の制御の責任を有する間、前記マスタープロキシ処理が機能している
ことを示すために心拍（heart　beat）メッセージを前記マスター処理へ送信するように
適応されること、
　を特徴とする第２のノード。
【請求項３】
　移動体通信ネットワークにおける第１のノード（１１０）における方法であって、
　前記第１のノード（１１０）は第２のノード（１３０）に接続可能であって、前記第２
のノード（１３０）は第３のノード（３００）に接続可能であって、前記第３のノード（
３００）は前記第２のノード（１３０）を介して前記第１のノードによって制御されるよ
うに適応され、
　前記第１のノード（１１０）は、マスター処理を実施するための手段を含み、前記第３
のノードは、スレーブ処理を実施するための手段を含み、
　前記マスター処理は、電力制御または自動再送要求を含むシステム機能に関連する制御
機能の制御ループにおいて前記スレーブ処理からのフィードバックに基づいて前記スレー
ブ処理に命令を送信するように適応され、
前記方法は、
　前記制御機能を自律的に実現する責任を、前記第２のノード（１３０）において実施さ
れるマスタープロキシ処理に一時的に委任するステップと、
　前記マスタープロキシ処理が前記制御機能の制御の責任を有する間、前記マスタープロ
キシ処理が機能しているという情報を取得するために、心拍（heart　beat）メッセージ
を前記マスタープロキシ処理から受信するステップと、
を含むこと、を特徴とする方法。
【請求項４】
　移動体通信ネットワークにおける第２のノード（１３０）のための方法であって、
　前記第２のノード（１３０）は第１のノード（１１０）と第３のノード（３００）とに
接続可能であって、前記第３のノード（３００）は前記第２のノード（１３０）を介して
前記第１のノード（１１０）によって制御されるように適応され、
　前記第１のノード（１１０）は、マスター処理を実施するための手段を含み、前記第３
のノードは、スレーブ処理を実施するための手段を含み、
　前記マスター処理は、電力制御または自動再送要求を含むシステム機能に関連する制御
機能の制御ループにおいて前記スレーブ処理からのフィードバックに基づいて前記スレー
ブ処理に命令を送信するように適応され、
前記方法は、
　前記制御機能を自律的に実現する責任を、前記第１のノード（１１０）の前記マスター
処理から前記第２のノード（１３０）のマスタープロキシ処理へ引き継ぐステップと、
　前記制御機能の制御の責任を有する間、前記マスタープロキシ処理が機能していること
を示すために、心拍（heart　beat）メッセージを前記マスター処理へ送信するステップ
と、
を含むこと、を特徴とする方法。
【請求項５】
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　前記方法は、前記制御機能を自律的に実現する責任が委任され又は引き継がれる前に、
　前記マスター処理と前記マスタープロキシ処理との間で、前記スレーブ処理からのフィ
ードバックに基づいて維持される前記スレーブ処理の少なくも１つの状態の同期化を行う
ステップ
をさらに含むこと、を特徴とする請求項３または４による方法。
【請求項６】
　移動体通信システムにおけるノードの内部のコンピュータの内部メモリへ直接ロード可
能なコンピュータプログラムであって、
請求項３または４による方法をコンピュータに実行させるためのソフトウェアコード部を
含むコンピュータプログラム。
【請求項７】
　コンピュータ使用可能媒体上に格納されるコンピュータプログラムであって、
通信システムにおけるノードの内部のコンピュータに、請求項３または４による方法の実
行を制御させるための、コンピュータ読み取り可能なコンピュータプログラム。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は移動体通信ネットワークに関する。特に、本発明は、上記ネットワークにおけ
る第１のノードから第２のノードへの制御責任の委任に関する。
【背景技術】
【０００２】
　本発明は、移動体通信ネットワークの無線アクセスネットワークにおける配置に関する
。本発明が実施可能であるこのような移動体通信ネットワークの一例はユニバーサル移動
体通信システム（Ｕｎｉｖｅｒｓａｌ　Ｍｏｂｉｌｅ　Ｔｅｌｅｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉ
ｏｎ　Ｓｙｓｔｅｍ：ＵＭＴＳ）であり、ＵＭＴＳの無線アクセスネットワークは、ＵＭ
ＴＳ地上無線アクセスネットワーク（ＵＭＴＳ　ｔｅｒｒｅｓｔｒｉａｌ　ｒａｄｉｏ　
ａｃｃｅｓ　ｎｅｔｗｏｒｋ：ＵＴＲＡＮ）という名で呼ばれる。ＵＴＲＡＮは、図１に
示されており、コアネットワーク（Ｃｏｒｅ　Ｎｅｔｗｏｒｋ：ＣＮ）２００に接続され
る少なくとも１つの無線ネットワークシステム１００を含む。ＣＮは、インターネットや
、例えばＧＳＭシステムのような他の移動体ネットワークなど、他のネットワークに接続
可能であり、電話網に固定される。ＲＮＳ１００は、少なくとも１つの無線ネットワーク
コントローラ１１０を含む。さらに、それぞれのＲＮＣ１１０は、Ｉｕｂインターフェー
ス１４０を用いてＲＮＣに接続される複数のノードＢ１２０、１３０を制御する。基地局
とも呼ばれる各ノードＢは、１つまたはそれ以上のセルをカバーし、上記セル内のユーザ
イクイップメント（Ｕｓｅｒ　Ｅｑｕｉｐｍｅｎｔ：ＵＥ）３００にサービスするように
設定される。最後に、移動端末とも呼ばれるＵＥ３００は、広帯域符号分割多元接続（Ｗ
ｉｄｅｂａｎｄ　Ｃｏｄｅ　Ｄｉｖｉｓｉｏｎ　Ｍｕｌｔｉｐｌｅ　Ａｃｃｅｓｓ：ＷＣ
ＤＭＡ）ベースの無線インターフェース１５０を通して、１つまたはそれ以上のノードＢ
に接続される。図１に示されるＵＭＴＳネットワークは、ＷＣＤＭＡネットワークという
名でも呼ばれる。
【０００３】
　例えば３ＧＰＰ規格によって定義されるような現時点の最新技術によると、ＵＥにおけ
るある機能は、ＲＮＣにおける制御機能によって制御される。上記ある機能は、本説明に
おいてスレーブ処理という名で呼ぶ処理によって実施され、制御機能は、本説明において
マスター処理という名で呼ぶ処理によって実施される。この意味で、マスター処理はスレ
ーブ処理を制御する。マスターおよびスレーブ処理は、分散処理の構成要素である。この
ような分散処理の実行は、あるシステム機能を実現する。このようなシステム機能の例は
、電力制御、および自動再送要求（Ａｕｔｏｍａｔｉｃ　Ｒｅｐｅａｔ　ｒｅＱｕｅｓｔ
：ＡＲＱ）である。実行中、マスター処理およびスレーブ処理は、制御ループに従事して
いると言われ、上記制御ループにおいて、マスター処理がスレーブ処理に命令を送信し、
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かかる命令は、スレーブ処理からマスター処理へ送信されるフィードバックに根本的に基
づく。かかる制御ループは図２に示されている。図２は、ＵＥにおいて実施されるスレー
ブ処理を図式的に示し、ここでスレーブ処理は、ＲＮＣにおけるマスター処理と通信する
。マスター処理は制御命令をスレーブ処理へ送信し、スレーブ処理は例えば測定報告など
のフィードバックで応答する。加えて、制御ループの別の例として、ノードＢにおけるあ
る機能がＲＮＣからも制御されるが、上記ノードＢに接続されるＵＥからのフィードバッ
クに基づくという場合がある。
【０００４】
　制御ループの両タイプに共通の問題は、制御ループにおける遅延がスレーブおよび／ま
たはマスター処理の不正確な実行を引き起こす場合があることである。言い換えると、対
応するシステム機能の性能低下、または、直接的にまたは非直接的に上記システム機能に
依存する他の機能の性能低下をもたらす場合があるということである。
【０００５】
　ＡＲＱに基づく信頼できるリンクレイヤ送信、移動機能性（ｍｏｂｉｌｉｔｙ　ｆｕｎ
ｃｔｉｏｎａｌｉｔｙ）、およびチャネル再構成のようなあるシステム機能については、
ノードＢはＲＮＣより正確な／時宜を得た情報をもつ。このように、このようなシステム
機能については、ノードＢは、対応するマスター処理を実行するのに、しばしばＲＮＣよ
りも優位にある。
【０００６】
　単純であるが不十分な解決方法としては、ＲＮＣの代わりにノードＢにおいてマスター
処理を実施することがあるだろう。しかし、かかる解決方法には、いわゆるイントラＲＮ
Ｃハンドオーバを処理するための追加の解決方法が必要とされることとなり、ここでＵＥ
は、旧ノードＢと同じＲＮＣに接続される新ノードＢに再接続する。
【０００７】
　ＰＣＴ出願ＳＥ２００４０００７２１において、高速チャネルセットアップ（ｆａｓｔ
　ｃｈａｎｎｅｌ　ｓｅｔｕｐ）が考察されている。しかし、ＳＥ２００４０００７２１
における方法は、ＲＮＣからの最終資源割当ての待機中に使用される一時的資源をノード
Ｂに提供することにより、ＷＣＤＭＡシステムにおけるＲＲＣ状態ＣＥＬＬ＿ＦＡＣＨか
らＣＥＬＬ＿ＤＣＨへの遷移を減少させるための方法のみを議論するものである。（ＲＲ
Ｃ状態は、３Ｇ　ＴＳ　２５．３３１においてさらに説明されている）しかしこの場合、
制御がノードＢへ完全に移されるわけではない。決定にはＲＮＣが常に関与し、ノードＢ
は、ＲＮＣの決定を待機中に、ＵＥに一時的資源をただ割り当てるのみである。
【０００８】
　ＥＰ‐Ａ‐１　２２３　７１５は、ブルートゥース通信システム（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ
　ｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ　ｓｙｓｔｅｍ）におけるピコネット（Ｐｉｃｏｎｅｔ）
に関するものである。ピコネットはマスターおよびスレーブデバイスを含み、スレーブデ
バイスは、マスターデバイスを介して別のスレーブデバイスと通信することのみ可能であ
る。Ｄ１は一時的マスター‐スレーブ切替え（ｔｅｍｐｏｒａｒｙ　ｍａｓｔｅｒ‐ｓｌ
ａｖｅ　ｓｗｉｔｃｈｉｎｇ）に関しており、このことは、スレーブデバイスが動的マス
ターデバイスになることが可能であることを示し、ここで動的マスターデバイスは他のス
レーブデバイスと通信可能である。Ｄ１と本発明との間における第１の違いは、ネットワ
ークアーキテクチャである。本発明において、第１、第２、および第３のノードは階層的
に接続され、一方Ｄ１のピコネットはスレーブおよびマスターデバイスを含み、ここでス
レーブはマスターデバイスを介してのみ通信可能である。さらに、Ｄ１の一時的マスター
‐スレーブ切替えの目的は、あるスレーブから別のスレーブへデータを伝送可能とするこ
とであり、これにより送信遅延が減る。対照的に、本発明の目的は制御ループにおける遅
延を減らすことである。
【０００９】
　２００５年３月、ウィーマン、Ｈらによる「新規マルチホップＡＲＱコンセプト」（Ｗ
ＩＥＭＡＮＮ　Ｈ　ｅｔ．ｅｌ．“Ａ　ｎｏｖｅｌ　ｍｕｌｔｉ‐ｈｏｐ　ＡＲＱ　ｃｏ
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ｎｃｅｐｔ”Ｍａｙ　２００５）は、マルチホップ再送信（すなわちＡＲＱを用いて）コ
ンセプトに関するものである。送信機と受信機との間で、中継ノードが使用される。送信
機は、再送信の責任を、中継ノードに一時的に委任することが可能である。しかし、最終
的な再送信責任は送信機に残ったままである。
【発明の開示】
【００１０】
　このように、本発明の目的は、イントラＲＮＣハンドーバ中にノードＢとの間のコンテ
キスト送信を一切必要としないＲＮＣにおいて実施される対応するマスター処理と、ＵＥ
において実施されるスレーブ処理との間の制御ループにおける遅延を減らすことである。
【００１１】
　上記目的は、請求項１および２の配置と、請求項１５および１６の方法とによって達成
される。
好ましい実施形態が、従属項により定義される。
【００１２】
　本発明による第１のノードにおいては、第１のノードのマスター処理が、制御機能を自
律的に実現する責任を、第２のノードにおいて実施されるマスタープロキシ処理に一時的
に委任するように適応され、かかる第１のノードにより、イントラＲＮＣハンドーバ中に
ノードＢとの間のコンテキスト送信を一切必要としないＲＮＣにおいて実施される対応す
るマスター処理と、ＵＥにおいて実施されるスレーブ処理との間の制御ループにおける遅
延を減らすことが可能となる。
【００１３】
　本発明による第２のノードにおいては、第２のノードにおいて実施されるマスタープロ
キシ処理が、制御機能を自律的に実現する責任を、第１のノードのマスター処理から引き
継ぐように適応され、かかる第２のノードにより、イントラＲＮＣハンドーバ中にノード
Ｂとの間のコンテキスト送信を一切必要としないＲＮＣにおいて実施される対応するマス
ター処理と、ＵＥにおいて実施されるスレーブ処理との間の制御ループにおける遅延を減
らすことが可能となる。
【００１４】
　本発明による第１の方法は、制御機能を自律的に実現する責任を、第２のノードにおい
て実施されるマスタープロキシ処理に一時的に委任するステップを含み、かかる第１の方
法により、イントラＲＮＣハンドーバ中にノードＢとの間のコンテキスト送信を一切必要
としないＲＮＣにおいて実施される対応するマスター処理と、ＵＥにおいて実施されるス
レーブ処理との間の制御ループにおける遅延を減らすことが可能となる。
【００１５】
　本発明による第２の方法は、制御機能を自律的に実現する責任を、第１のノードのマス
ター処理から引き継ぐステップを含み、かかる第２の方法により、イントラＲＮＣハンド
ーバ中にノードＢとの間のコンテキスト送信を一切必要としないＲＮＣにおいて実施され
る対応するマスター処理と、ＵＥにおいて実施されるスレーブ処理との間の制御ループに
おける遅延を減らすことが可能となる。
【００１６】
　本発明の利点は、以上に言及したようなあるシステム機能の向上した性能である。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１７】
　本発明は、本発明の好ましい実施形態を示す添付図面を参照しながら、以下でより完全
に説明されるであろう。しかし、本発明は、多くの異なる形態で実施可能であり、ここで
説明する実施形態に限定されるものとして解釈されるべきものではない。むしろ、かかる
実施形態は、本開示が徹底的で完全なものとなり、本発明の範囲を当業者に対し十分に伝
えるように提供されるものである。
【００１８】
　第２のノードに接続可能な第１のノードと、第１のノードおよび第３のノードに接続可
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能な第２のノードと、第２のノードに接続可能な第３のノードとを含む移動体通信ネット
ワークによって、本発明は達成される。例えば移動性、再送信、およびチャネル再構成な
どのシステム機能に関連する制御機能を、第１のノードは提供し、この制御機能はマスタ
ー処理によって実施される。第３のノードは、上記システムにまた関連する機能を提供し
、かかる機能はスレーブ処理によって実施される。第１のノードによって提供されるもの
と同じであり、上記システム機能にまた関連する制御機能を、第２のノードは提供し、こ
の制御機能はマスタープロキシ処理によって実施される。第１のノードにおけるマスター
処理は、制御機能を実現する責任を、第２のノードにおけるマスタープロキシ処理へ一時
的に委任するように適応される。すなわち、マスター処理の実行またはマスタープロキシ
処理の実行のいずれかが制御機能を実現する。それにより、第２のノードにおいて実施さ
れるマスタープロキシ処理は、制御機能を実現する責任を、第１のノードのマスター処理
から引き継ぐように適応される。例えば新ノードＢへのハンドオーバなどが原因で、マス
タープロキシ処理が機能停止した場合、上記責任は自動的にマスター処理へ戻る。
【００１９】
　本説明において使用するプロキシ（ｐｒｏｘｙ：代理）という言葉は、マスター処理に
従う（ｌｉｓｔｅｎｉｎｇ）能力と自らの状態を構築する能力とをもつ実体を示すために
使用しているということに留意されたい。従来技術のプロキシと本発明によるプロキシと
の違いは、本発明のプロキシが、マスター処理から責任を委任された後のみではあるが、
自律的に機能することが可能であるということである。このように、例えば本発明のプロ
キシは、例えばＵＥなどに新しい命令を発令することが可能である。
【００２０】
　以下で説明する実施形態においては、第１のノードはＲＮＣであることと、第２のノー
ドはノードＢであることと、第３のノードはＵＥであることとが想定されている。しかし
、ＵＥとノードＢとの間の送信に中継ノードが関与する場合、ノードＢにおけるスレーブ
処理を制御するＵＥにおいてマスター処理が実施される、ということが考えられることに
留意されたい。中継ノードを以下でさらに説明する。ノードＢにおいて実施されるマスタ
ープロキシ処理が別の例であり、ノードＢは、接続されたＵＥにおいて実施されるマスタ
ー処理の代わりに動作するものであり、かかるＵＥは、（制御がマスター処理から委任さ
れている場合）ＲＮＣにおいて実施されるスレーブ処理を制御するものである。このよう
に、以下で説明する本発明の実施形態は、ＲＮＣが第１のノードであり、ノードＢが第２
のノードであり、ＵＥが第３のノードである場合のシナリオに限定されるものではない。
【００２１】
　本発明のある好ましい実施形態は、ソフトステート（ｓｏｆｔ‐ｓｔａｔｅ：ソフト状
態）を維持するようにのみ、マスタープロキシ処理を明確に設計することである。ソフト
ステートという概念は、ネットワークの文献において周知のものである。このソフトステ
ートは、通信しているエンドポイント間で維持される状態を示し、かかる状態は、通信の
機能にとって重大なものではない。このようなソフトステートは、仲介者（ｍａｎ‐ｉｎ
‐ｔｈｅ‐ｍｉｄｄｌｅ）と呼ばれる者によって維持される。このような仲介者は、エン
ドポイント間の通信の性能を拡張するために、一般的に使用される。仲介者によって維持
されるソフトステートは、どの時点で失われても良く、エンドポイント間の通信を損失す
るリスクは全くない。同様に、仲介者、例えばノードＢは、関係するエンドポイント間の
通信に従うことにより、どの時点でソフトステートを構築しても良いものである。以上の
内容は図３に示している。
【００２２】
　ソフトステートと対照的なのは、いわゆるハードステート（ｈａｒｄ　ｓｔａｔｅ：ハ
ード状態）である。ハードステートは、エンドポイントにおいて一般的に維持され、失わ
れた場合には、エンドポイント間の通信の不具合を引き起こす。
【００２３】
　別の好ましい実施形態によると、マスタープロキシ処理は、マスター処理の必要な状態
を自ら全部は取得しない。ゆえに、マスター処理およびマスタープロキシ処理は、例えば
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両処理が同一の状態を維持するハンドシェイクをするなど、同種の同期化を行わなければ
ならない。マスター処理が、現在の状態をマスタープロキシ処理へ個別の通信で送信し、
マスタープロキシ処理が、現在の状態をマスタープロキシ処理がもっていることを確認す
る場合がある。この手続きは、その他の方向に行われる場合もある。すなわち、マスター
処理がマスタープロキシ処理から責任を取り戻す場合である。同期化が、現在の状態の全
部を含む場合、または唯一またはいくつかの状態を含む場合があることにも留意されたい
。
【００２４】
　さらなる実施形態によると、マスター処理は、例えば明確な命令を送信することにより
、制御の責任をマスタープロキシ処理へ委任することに適応される。しかし、この動作に
は多くのきっかけが考えられる。例えば、ＵＥが既定の時間ずいぶんと定常状態に留まっ
ていることなどがある。
【００２５】
　さらに、マスター処理は、例えば明確な命令を送信することにより、制御の責任をマス
タープロキシ処理から引き継ぐための手段を含む。しかし、この動作には多くのきっかけ
が考えられる。例えば、ＲＮＣがハンドオーバを予期することなどがある。
【００２６】
　ＲＮＣとＵＥとの間の制御ループが、制御の責任の委任前後で正しく機能するために、
ＲＮＣは自身の状態を維持し、ＵＥは、かかる通信に関連する自身の状態を維持する。Ｕ
Ｅの状態がＲＮＣにおいて維持されていない場合、マスタープロキシ処理は、ＲＮＣが制
御機能の責任を取り戻す前に、ＵＥの状態をＲＮＣへ送信しなければならない。
【００２７】
　好ましい実施形態において、マスタープロキシ処理は、制御の責任を有する間、いわゆ
る心拍メッセージ（ｈｅａｒｔｂｅａｔ　ｍｅｓｓａｇｅｓ）をマスター処理へ送信する
ように適応され、未だ機能しているゆえに未だ制御の責任を遂行していることを宣言する
。したがってマスター処理は、マスタープロキシ処理が機能停止したと結論するために、
ある時間、例えばタイマーによって制御される時間、心拍の欠如を使用可能である。する
とかかる事象に誘発され、マスター処理が制御の責任を引き継ぐことが可能となる。
【００２８】
　さらなる実施形態によると、スレーブ処理、マスター処理、およびマスタープロキシ処
理は、データバス拡張を有する中継ＡＲＱプロトコルにより通信するようにそれぞれ適応
される。
【００２９】
　より高度なシナリオは、ノードＢとＵＥとの間のシーケンスにおいてトポロジー的に接
続される１つまたはそれ以上の中継ノード（Ｒｅｌａｙ　Ｎｏｄｅｓ：ＲＮ）に関する。
本発明の問題と解決方法との両方は、このシナリオに適用する。ＲＮを有するシナリオに
おいては、マスタープロキシ処理はあるＲＮにおいて実施可能であり、一方マスター処理
はＵＥ、ＲＮＣ、またはノードＢ、または他のＲＮにおいて実施される。
【００３０】
　以下の段落において、図１に示すＷＣＤＭＡネットワークに本発明を適用することの実
施形態が３つ与えられる。この文脈においては、マスター処理はＲＮＣにおいて設置され
、一方スレーブ処理はＵＥにおいて設置されるとして、実施形態が与えられている。ＷＣ
ＤＭＡの使用は、説明のためだけのものであり、本発明は他のセルラー規格へも適用可能
である。
【００３１】
［実施形態１］
　本発明が適用可能である第１の実施形態は、イントラノードＢハンドオーバ（ｉｎｔｒ
ａ‐ｎｏｄｅ　Ｂ　ｈａｎｄｏｖｅｒｓ）、すなわち一般的な意味では、アクティブセッ
ト（ａｃｔｉｖｅ　ｓｅｔ）の管理である。いくつかのセルが同じノードＢによって制御
されている場合、セルの変更にＲＮＣを関与させる必要はない。このように、ＲＮＣのマ
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スター処理は、本発明によるノードＢにおけるマスタープロキシ処理へ制御を委任可能で
ある。ノードＢにおけるマスタープロキシ処理によってＵＥからＲＮＣへの既存の測定の
報告が妨げられる場合、または、ノードＢにおけるマスタープロキシ処理におけるマスタ
ープロキシ処理に終着する新しい測定の信号送信が導かれる場合がある。ノードＢによっ
て制御されるセルの組の内に対象セルがある場合、対応する手続きはマスタープロキシ処
理によってノードＢ内で実行可能である。ノードＢは、端末においてアクティブセットを
更新可能（ソフトハンドオーバの場合）、またはＵＥを新しいセルへ切り替え可能である
（ハードハンドオーバの場合）。新しいダウンリンク信号送信が必要になる場合があり、
１つの可能性としては、ノードＢがすでにＨＳ‐ＤＳＣＨのスケジューリングを制御して
いる場合、かかるダウンリンク信号送信のために、高速ダウンリンク共有チャネル（Ｈｉ
ｇｈ　Ｓｐｅｅｄ　Ｄｏｗｎｌｉｎｋ　Ｓｈａｒｅｄ　Ｃｈａｎｎｅｌ：ＨＳ‐ＤＳＣＨ
）を使用することがある。
【００３２】
［実施形態２］
　ＲＮＣがノードＢへ制御を委任可能である場合の第２の実施形態は、ＵＥが専用チャネ
ルを使用する場合である。通常、複数のノードＢの間のマクロダイバーシティ（ｍａｃｒ
ｏ‐ｄｉｖｅｒｓｉｔｙ）が原因で、制御は、マクロダイバーシティポイントを上回って
、すなわちＲＮＣにおいて行われる。しかし、マクロダイバーシティが全く適用されない
場合、ノードＢは――ＲＮＣとは反対に――マスタープロキシ処理を用いて、ＵＥ接続の
無線関連の全側面を制御する。
【００３３】
　ＷＣＤＭＡについて言うと、かかる制御は、「ＣＥＬＬ＿Ｓ３Ｇ」と呼ばれる新しい無
線資源制御（Ｒａｄｉｏ　Ｒｅｓｏｕｒｃｅ　Ｃｏｎｔｒｏｌ：ＲＲＣ）状態を追加する
ことによって成し遂げられる。ＲＲＣ状態は、ＵＥに使用可能な無線資源によって決定さ
れ、またＵＥが認知されるネットワークがどのレベルにあるかに関して決定される。ＵＥ
がＣＥＬＬ＿Ｓ３Ｇ状態にある場合、ノードＢにおけるマスタープロキシ処理は、ＵＥ接
続の無線関連の全側面を制御するように適応される。ＣＥＬＬ＿ＤＣＨおよびＵＲＡ＿Ｐ
ＣＨのような他のＲＲＣ状態においては、対応する制御は、ＲＮＣにおけるマスター処理
によって制御される。ＣＥＬＬ＿Ｓ３Ｇ状態と他のＲＲＣ状態との間の遷移中には、ＲＮ
Ｃにおけるマスター処理からノードＢのマスタープロキシ処理に制御は移され、またその
逆もある。
【００３４】
　ＣＥＬＬ＿Ｓ３Ｇ状態にあるノードＢによって行われる制御の例は、ＵＥを、高速デー
タ伝送サブステートと節電サブステートとの間で移すことである。既存のチャネルは、か
かる副状態において使用可能であり、高速データ伝送サブステートの例としてはＥ‐ＤＣ
Ｈ／ＨＳ‐ＤＳＣＨがあり、節電サブステートの例としてはＰＣＨがある。ノードＢのマ
スタープロキシ処理は、上記サブステート間を移るようＵＥに命令し、必要な資源を割当
てることを含む。かかる処理が適切に機能するように、ＲＮＣおよびノードＢは、互いの
間でＷＣＤＭＡコードを分割しなければならない。ある例においては、ＲＮＣはコードツ
リーのある一部をノードＢに提供する。制御に基づくノードＢは、メディアアクセス（Ｍ
ｅｄｉａ　Ａｃｃｅｓｓ：ＭＡＣ）レイヤにおいて行われる場合、またはＲＲＣレイヤに
おいて行われる場合がある。
【００３５】
［実施形態３］
　第３の実施形態はアウターループオペレーション（ｏｕｔｅｒ　ｌｏｏｐ　ｏｐｅｒａ
ｔｉｏｎ）である。アウターループオペレーションは、例えばフレームエラーレートなど
、データ送信の品質表示をＲＮＣが監視するということを示し、この品質表示が既定の閾
値を上回るか下回るかに応じて、アウターループオペレーションは、電力を減少または増
加させるようノードＢまたはＵＥに命令する。非ソフトハンドオーバにおいては、ＲＮＣ
においてアウターループを有する理由はないが、本発明によると、より短い反応時間を達
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可能である。ＲＮＣは未だ「影の（ｓｈａｄｏｗ）」アウターループのままである場合が
ある。ＵＥがインターノードＢソフトハードオーバに入ると、ＲＮＣアウターループは、
ノードＢアウターループを引き継いで乗り越え、ＳＩＲ（Ｓｉｇｎａｌ‐Ｉｎｔｅｒｆｅ
ｒｅｎｃｅ‐Ｒａｔｉｏ：信号対干渉比）を送信することは、今日行われる方法を目標と
している。
【００３６】
　本発明は、また移動体通信ネットワークにおける方法にも関する。上記ネットワークは
、第１のノードと、第２のノードと、第３のノードとを含み、第１のノードは第２のノー
ドに接続可能であり、第２のノードは第１のノードと第３のノードとに接続可能であり、
第３のノードは第２のノードに接続可能である。第１のノードにおいて実施されるマスタ
ー処理、および第３のノードにおいて実施されるスレーブ処理の実行によって、システム
機能が実現され、かかるマスター処理の実行は、システム機能に関連する制御機能を実現
する。本発明のある側面による方法は、制御機能を実現する責任を、第２のノードにおい
て実施されるマスタープロキシ処理に一時的に委任するステップを含む。本発明の別の側
面による方法は、制御機能を実現する責任を、第１のノードのマスター処理から引き継ぐ
ステップを含む。
【００３７】
　上記方法は、コンピュータプログラム製品によって実施可能である。このようなコンピ
ュータプログラム製品は、コンピュータにおける処理手段へ直接ロード可能である場合が
あり、上記方法のステップを行うためのソフトウェアコード手段を含む。
【００３８】
　コンピュータにおける処理手段に上記方法のステップの実行を制御させるための読み出
し可能プログラムを含むコンピュータ使用可能媒体上に、上記コンピュータプログラム製
品は格納可能である。
【００３９】
　本発明は、上述の好ましい実施形態に限定されるものではない。様々な代替、修正、お
よび均等物が使用される場合がある。ゆえに上の実施形態は、付随の特許請求の範囲によ
って定義される本発明の範囲を限定するものとして解釈されるべきものではない。
【図面の簡単な説明】
【００４０】
【図１】本発明が実施可能である移動体通信ネットワークを示す。
【図２】従来技術によるマスター処理とスレーブ処理との相互作用を示す。
【図３】本発明のある実施形態を示す。
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