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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　第１の通信チャネル上で第１のネットワークデバイスから第１のユーザ入力を第２のネ
ットワークデバイスに送信することと、ここにおいて、前記第１のユーザ入力は、前記第
２のネットワークデバイスの動作を制御するための入力である、
　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージ
を受信しないことに少なくとも一部は基づき、前記第２のネットワークデバイスが前記第
１の通信チャネル上で動作しているかどうかを決定することと、
　前記第２のネットワークデバイスが前記第１の通信チャネル上で動作していないと決定
したことに応答してチャネルスキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャン
することと、ここにおいて、前記チャネルスキャンシーケンスは、前記第２のネットワー
クデバイスから以前に受信されている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき
決定される、を備える方法。
【請求項２】
　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定応答メッセ
ージを受信しないことに応答して前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネット
ワークデバイスに前記第１のユーザ入力と動作状態フィードバック要求とを送信すること
をさらに備える請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスに動作状態フィ
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ードバック要求を、
　前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信するための所定の再送
時間間隔が経過したことを決定することと、
　前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信するための所定の再送
試行回数に達したことを決定することと、
　前記第１のユーザ入力が所定のユーザ入力とマッチしていると決定することのうちの少
なくとも１つに応答して、送信することをさらに備える請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスに動作状態フィ
ードバック要求を送信することと、
　新しい動作状態フィードバックが前記第２のネットワークデバイスから受信されるまで
、または事前定義されている時間間隔が経過するまでアクティブ動作状態に構成されたま
まであることを決定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５】
　所定の再送時間間隔が経過した後に前記第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力
を前記第２のネットワークデバイスに再送しないことを決定することと、
　前記第１のユーザ入力を再送しないことを決定した後に前記第１の通信チャネル上で動
作状態フィードバック要求を前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワー
クデバイスに送信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６】
　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定応答メッセ
ージを受信しないことに応答して、前記方法は、
　前記第１の通信チャネル上で前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワ
ークデバイスへの前記第１のユーザ入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込む
ことをさらに備える請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスに動作状態フィ
ードバック要求を送信したことに応答して前記第２のネットワークデバイスから前記肯定
応答メッセージを受信することと、
　前記肯定応答メッセージは、前記第２のネットワークデバイスの新しい動作状態フィー
ドバックを含まないと決定することと、
　前記肯定応答メッセージが前記新しい動作状態フィードバックを含まないと決定したこ
とに応答して前記第２のネットワークデバイスから以前に受信された前記動作状態フィー
ドバックを使用することを決定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８】
　前記第２のネットワークデバイスへの送信のため前記第１のネットワークデバイスで第
２のユーザ入力を受信することと、
　前記第１のネットワークデバイスが、前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワーク
デバイスに送信しているかどうかを決定することと、
　前記第１のネットワークデバイスが前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデ
バイスに送信しているかどうかに少なくとも一部は基づき前記第２のユーザ入力を前記第
２のネットワークデバイスに送信するかどうかを決定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９】
　前記第１のユーザ入力を受信したことに応答して前記第１のネットワークデバイスでア
クティブ動作状態に遷移することと、
　第２の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力を送信した後に前記第２の通信チャネル
上で前記第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信したことに応答して
前記第２の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスが動作していると決定する
ことと、
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　前記第２の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定応答メッセ
ージを受信したことに応答して前記第１のネットワークデバイスで前記アクティブ動作状
態から非アクティブ動作状態に遷移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１０】
　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定応答メッセ
ージを受信しないことに応答して、
　所定の再送時間間隔の間、前記第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力を再送す
ることと、
　前記所定の再送時間間隔が経過した後に前記肯定応答メッセージを受信しないことに少
なくとも一部は基づき前記第２のネットワークデバイスが前記第１の通信チャネル上で動
作していないと決定することとを備える請求項１に記載の方法。
【請求項１１】
　第２の通信チャネル上で前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワーク
デバイスへの前記第１のユーザ入力の送信成功を決定することと、
　前記第１のネットワークデバイスをアクティブ動作状態からスリープ動作状態に遷移さ
せることと、ここにおいて、前記スリープ動作状態は、前記アクティブ動作状態と非アク
ティブ動作状態との間の状態である、をさらに備える請求項１に記載の方法。
【請求項１２】
　前記第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力を前記第１のネットワークデバイス
から前記第２のネットワークデバイスに送信するために前記第１のネットワークデバイス
の第１の通信パラメータを選択することと、
　所定の再送時間間隔が経過した後に、前記第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入
力を前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスに再送するた
めに前記第１のネットワークデバイスの第２の通信パラメータを選択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１３】
　所定の数のユーザ入力が前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワーク
デバイスに送信されることに成功しなかったと決定したこと、または
　前記第２のネットワークデバイスが前記複数の通信チャネル上で検出されなかったと決
定したことに応答して
　前記第１のネットワークデバイスと前記第２のネットワークデバイスとの間のペアリン
グのための動作を実行する通知を前記第１のネットワークデバイスで提示することをさら
に備える請求項１に記載の方法。
【請求項１４】
　プロセッサと、
　前記プロセッサに結合された通信ユニットとを備え、前記通信ユニットは
　　第１の通信チャネル上で第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信し、
ここにおいて、前記第１のユーザ入力は、前記第２のネットワークデバイスの動作を制御
するための入力である、
　　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセー
ジを受信しないことに少なくとも一部は基づき、前記第２のネットワークデバイスが前記
第１の通信チャネル上で動作しているかどうかを決定し、
　　前記第２のネットワークデバイスが前記第１の通信チャネル上で動作していないと決
定したことに応答してチャネルスキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャ
ンし、ここにおいて、前記チャネルスキャンシーケンスは、前記第２のネットワークデバ
イスから以前に受信されている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき決定さ
れる、ように構成される、第１のネットワークデバイス。
【請求項１５】
　中にコンピュータ実行可能命令が記憶されており、ここにおいて、前記命令は、実行さ
れたとき、コンピュータに、請求項１ないし１３のいずれか一項に記載の方法を実行させ
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る、コンピュータ可読記憶媒体。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
関連出願の相互参照
　[0001]本出願は、２０１３年８月５日に出願した米国仮特許出願第６１／８６２，２７
０号および２０１４年５月１５日に出願した米国出願第１４／２７９，０７９号の優先権
利益を主張するものである。
【背景技術】
【０００２】
　[0002]本開示の実施形態は、一般的に、通信ネットワークの分野に関するものであり、
より詳細には、ＷＬＡＮ対応リモートコントロールデバイスのための電力節約に関するも
のである。
【０００３】
　[0003]通信デバイスは、典型的には、節電モード操作して電力を節約し、エネルギー消
費量を低減することによって節電メカニズムを実装する。節電モードでは、通信デバイス
は、パケットの送信と受信とを一時的にサスペンドし、それにより、平均電力消費量を低
減することができる。たとえば、通信デバイスは、節電モードにおいて１つまたは複数の
コンポーネントを一時的に無効化し、節電モードを終了した後にコンポーネントを有効化
し得る。
【発明の概要】
【０００４】
　[0004]ＷＬＡＮ対応リモートコントロールデバイスに対する電力節約のための様々な実
施形態が開示されている。いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスは
、第２のネットワークデバイスの動作を制御するためにユーザ入力を受信したことに応答
してアクティブ動作状態に遷移し得る。第１のネットワークデバイスは、第１のユーザ入
力を第２のネットワークデバイスに送信し得る。第１のネットワークデバイスは、第１の
ユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信することに成功したことに応答してアク
ティブ動作状態を終了し得る。
【０００５】
　[0005]いくつかの実施形態において、方法は、第１の通信チャネル上で第１のユーザ入
力を第１のネットワークデバイスから第２のネットワークデバイスに送信することと、こ
こにおいて、第１のユーザ入力は、第２のネットワークデバイスの動作を制御するための
入力である、第１の通信チャネル上で第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセー
ジを受信しないことに少なくとも一部は基づき、第２のネットワークデバイスが第１の通
信チャネル上で動作しているかどうかを決定することと、第２のネットワークデバイスが
第１の通信チャネル上で動作していないと決定したことに応答してチャネルスキャンシー
ケンスに従って複数の通信チャネルをスキャンすることと、ここにおいて、チャネルスキ
ャンシーケンスは、第２のネットワークデバイスから以前に受信されている動作状態フィ
ードバックに少なくとも一部は基づき決定される、を備える。
【０００６】
　[0006]いくつかの実施形態において、方法は、第１の通信チャネル上で第２のネットワ
ークデバイスから肯定応答メッセージを受信しないことに応答して第１のネットワークデ
バイスから第１のユーザ入力と動作状態フィードバック要求とを第２のネットワークデバ
イスに送信することをさらに備える。
【０００７】
　[0007]いくつかの実施形態において、方法は、第１のネットワークデバイスから動作状
態フィードバック要求を第２のネットワークデバイスに、第１のユーザ入力を第２のネッ
トワークデバイスに送信するための所定の再送時間間隔が経過したことを決定することと
、第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信するための所定の再送試行回数
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に達したことを決定することと、第１のユーザ入力が所定のユーザ入力とマッチしている
と決定することのうちの少なくとも１つに応答して、送信することをさらに備える。
【０００８】
　[0008]いくつかの実施態様では、方法は、第１のネットワークデバイスから動作状態フ
ィードバック要求を第２のネットワークデバイスに送信することと、新しい動作状態フィ
ードバックが第２のネットワークデバイスから受信されるまで、または事前定義されてい
る時間間隔が経過するまでアクティブ動作状態に構成されたままであることを決定するこ
ととをさらに備える。
【０００９】
　[0009]いくつかの実施形態において、第２のネットワークデバイスの動作状態フィード
バックは、第２のネットワークデバイスが、アクティブ動作状態で構成されているかどう
か、第２のネットワークデバイスが、アクセスポイントに関連付けられているかどうか、
第２のネットワークデバイスがアクセスポイントと通信するように構成されている動作し
ている通信チャネルの識別、第２のネットワークデバイスがアクティブ動作状態で動作す
るように構成されている時間間隔の識別、および第２のネットワークデバイスがスリープ
動作状態で動作するように構成されている時間間隔の識別のうちの少なくとも１つを備え
る。
【００１０】
　[0010]いくつかの実施形態において、方法は、所定の再送時間間隔が経過した後に第１
の通信チャネル上で第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに再送しないことを
決定することと、第１のユーザ入力を再送しないことを決定した後に第１の通信チャネル
上で第１のネットワークデバイスから動作状態フィードバック要求を第２のネットワーク
デバイスに送信することとをさらに備える。
【００１１】
　[0011]いくつかの実施形態において、方法は、第１の通信チャネル上で第２のネットワ
ークデバイスから肯定応答メッセージを受信しないことに応答して、第１の通信チャネル
上で第１のネットワークデバイスから第２のネットワークデバイスへの第１のユーザ入力
の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込むことをさらに備える。
【００１２】
　[0012]いくつかの実施形態において、方法は、第１のネットワークデバイスから動作状
態フィードバック要求を第２のネットワークデバイスに送信したことに応答して第２のネ
ットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信することと、その肯定応答メッセージ
は、第２のネットワークデバイスの新しい動作状態フィードバックを含まないと決定する
ことと、その肯定応答メッセージが新しい動作状態フィードバックを含まないと決定した
ことに応答して第２のネットワークデバイスから以前に受信された動作状態フィードバッ
クを使用することを決定することとをさらに備える。
【００１３】
　[0013]いくつかの実施形態において、方法は、第２のネットワークデバイスへの送信の
ため第１のネットワークデバイスで第２のユーザ入力を受信することと、第１のネットワ
ークデバイスが、第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信しているかどう
かを決定することと、第１のネットワークデバイスが第１のユーザ入力を第２のネットワ
ークデバイスに送信しているかどうかに少なくとも一部は基づき第２のユーザ入力を第２
のネットワークデバイスに送信するかどうかを決定することとをさらに備える。
【００１４】
　[0014]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスが、第１のユーザ入
力を第２のネットワークデバイスに送信していると決定したことに応答して、方法は、第
２のユーザ入力が第１のユーザ入力の複製であるかどうかを決定することと、第２のユー
ザ入力が第１のユーザ入力の複製でないと決定したことに応答して第１のネットワークデ
バイスから第１のユーザ入力と第２のユーザ入力とを第２のネットワークデバイスに送信
することと、第２のユーザ入力が第１のユーザ入力の複製であると決定したことに応答し
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て第１のユーザ入力を送信することに関連付けられている再送時間間隔を延長することと
を備える。
【００１５】
　[0015]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスが、第１のユーザ入
力を第２のネットワークデバイスに送信していると決定したことに応答して、方法は、第
１のネットワークデバイスから第１のユーザ入力と第２のユーザ入力とを第２のネットワ
ークデバイスに送信することを備える。
【００１６】
　[0016]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスが、第１のユーザ入
力を第２のネットワークデバイスに送信しているかどうかを決定したことに応答して、方
法は、所定の再送時間間隔が経過した後に第１のユーザ入力と第２のユーザ入力とを再送
しないことを決定することと、所定の再送時間間隔が経過した後に第１のネットワークデ
バイスから動作状態フィードバック要求を第２のネットワークデバイスに送信することと
を備える。
【００１７】
　[0017]いくつかの実施形態において、方法は、第１のユーザ入力を受信したことに応答
して第１のネットワークデバイスでアクティブ動作状態に遷移することと、第２の通信チ
ャネル上で第１のユーザ入力を送信した後に第２の通信チャネル上で第２のネットワーク
デバイスから肯定応答メッセージを受信したことに応答して第２の通信チャネル上で第２
のネットワークデバイスが動作していると決定することと、第２の通信チャネル上で第２
のネットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信したことに応答して第１のネット
ワークデバイスでアクティブ動作状態から非アクティブ動作状態に遷移することとをさら
に備える。
【００１８】
　[0018]いくつかの実施形態において、第１の通信チャネル上で第２のネットワークデバ
イスから肯定応答メッセージを受信しないことに応答して、方法は、所定の再送時間間隔
の間に第１の通信チャネル上で第１のユーザ入力を再送することと、所定の再送時間間隔
が経過した後に肯定応答メッセージを受信しないことに少なくとも一部は基づき第２のネ
ットワークデバイスが第１の通信チャネル上で動作していないと決定することとを備える
。
【００１９】
　[0019]いくつかの実施形態において、方法は、第２の通信チャネル上で第１のネットワ
ークデバイスから第２のネットワークデバイスへの第１のユーザ入力の送信成功を決定す
ることと、第１のネットワークデバイスをアクティブ動作状態からスリープ動作状態に遷
移させることと、ここにおいて、スリープ動作状態は、アクティブ動作状態と非アクティ
ブ動作状態との間の状態である、をさらに備える。
【００２０】
　[0020]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスが、スリープ動作状
態に構成されている間、方法は、第１のネットワークデバイスで第２のユーザ入力を受信
したことに応答して、第１のネットワークデバイスをスリープ動作状態からアクティブ動
作状態に遷移させて第２のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信することと、
所定の時間間隔が経過したと決定したことに応答して、第１のネットワークデバイスをス
リープ動作状態から非アクティブ動作状態に遷移させることとをさらに備える。
【００２１】
　[0021]いくつかの実施形態において、第１のユーザ入力は、第１のネットワークデバイ
スのトリガーメカニズムをアクティブ化したことに応答して供給される。
【００２２】
　[0022]いくつかの実施形態において、方法は、第２の通信チャネル上で第１のネットワ
ークデバイスから第２のネットワークデバイスへの第１のユーザ入力の送信成功を決定す
ることと、第１のネットワークデバイスをアクティブ動作状態からスリープ動作状態に遷
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移させることと、ここにおいて、スリープ動作状態は、アクティブ動作状態と非アクティ
ブ動作状態との間の状態である、所定の時間間隔が経過した後に、第１のネットワークデ
バイスをスリープ動作状態からアクティブ動作状態に自動的に遷移させて第２のユーザ入
力を送信することとをさらに備える。
【００２３】
　[0023]いくつかの実施形態において、方法は、第１のネットワークデバイスからフィー
ドバック要求を第２のネットワークデバイスに送信すること、ここにおいて、フィードバ
ック要求への応答は、第１のネットワークデバイスがその後のユーザ入力を第２のネット
ワークデバイスに供給し続けるべきかどうかを指示する、をさらに備える。
【００２４】
　[0024]いくつかの実施形態において、方法は、第１のユーザ入力と第２のユーザ入力と
の差が所定の閾値を超えるかどうかを決定することと、第１のユーザ入力と第２のユーザ
入力との差が所定の閾値を超えたと決定したことに応答して第２のユーザ入力を第１のネ
ットワークデバイスから第２のネットワークデバイスに送信することと、第１のユーザ入
力と第２のユーザ入力との差が所定の閾値を超えていないと決定したことに応答して第２
のユーザ入力を第１のネットワークデバイスから第２のネットワークデバイスに再送しな
いことを決定することとをさらに備える。
【００２５】
　[0025]いくつかの実施形態において、第１のユーザ入力および第２のユーザ入力は、各
々、ジェスチャー入力を表すセンサー情報を含むか、または第１のユーザ入力および第２
のユーザ入力は、各々、音声入力を表す音声サンプルを含む。
【００２６】
　[0026]いくつかの実施形態において、方法は、第１の通信チャネル上で第１のユーザ入
力を第１のネットワークデバイスから第２のネットワークデバイスに送信するために第１
のネットワークデバイスの第１の通信パラメータを選択することと、所定の再送時間間隔
が経過した後に、第１の通信チャネル上で第１のユーザ入力を第１のネットワークデバイ
スから第２のネットワークデバイスに再送するために第１のネットワークデバイスの第２
の通信パラメータを選択することとをさらに備える。
【００２７】
　[0027]いくつかの実施形態において、方法は、第１のネットワークデバイスと第２のネ
ットワークデバイスとの間の第１の通信チャネルに関連付けられている性能測定を決定す
ることと、性能測定と閾値とを比較した結果に少なくとも一部は基づき第１の通信チャネ
ルに関するリンクステータスを提示するかどうかを決定することとをさらに備える。
【００２８】
　[0028]いくつかの実施形態において、方法は、性能測定が閾値に従っていないと決定し
たことに応答して第１のネットワークデバイスが第２のネットワークデバイスへの接続性
を喪失することを指示するためのリンクステータスを提示することをさらに備える。
【００２９】
　[0029]いくつかの実施形態において、第１のユーザ入力を第１のネットワークデバイス
から第２のネットワークデバイスに前記送信することは、第１のネットワークデバイスが
第２のネットワークデバイスへの接続性を喪失しないと決定したことに応答して、または
リンクステータスを提示した後に、第１のネットワークデバイスが第２のネットワークデ
バイスの通信可能範囲内にあると決定したことに応答して行われる。
【００３０】
　[0030]いくつかの実施形態において、方法は、所定の数のユーザ入力が第１のネットワ
ークデバイスから第２のネットワークデバイスに送信されることに成功しなかったと決定
したこと、または第２のネットワークデバイスが複数の通信チャネル上で検出されなかっ
たと決定したことに応答して第１のネットワークデバイスと第２のネットワークデバイス
との間のペアリングのための動作を実行する通知を第１のネットワークデバイスで提示す
ることをさらに備える。
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【００３１】
　[0031]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスは、リモートコント
ロールデバイスであり、第２のネットワークデバイスは、家庭用電子機器である。
【００３２】
　[0032]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスおよび第２のネット
ワークデバイスは、各々、ワイヤレスローカルエリアネットワーク（ＷＬＡＮ）機能を含
む。
【００３３】
　[0033]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスは、プロセッサと、
プロセッサに結合された通信ユニットとを備え、通信ユニットは第２のネットワークデバ
イスの動作を制御するためのユーザ入力を受信し、ここにおいて、第１のネットワークデ
バイスは非ビーコン動作モード（non-beaconing operating mode）で動作する第２のネッ
トワークデバイスに関して非同期に動作するように構成され、ユーザ入力を受信したこと
に応答してアクティブ動作状態に遷移し、ユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送
信し、ユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信した後に第２のネットワークデバ
イスから肯定応答メッセージを受信したことに応答してアクティブ動作状態を終了するよ
うに構成される。
【００３４】
　[0034]いくつかの実施形態において、通信ユニットは、動作状態フィードバック要求を
第２のネットワークデバイスに送信し、動作状態フィードバックが第２のネットワークデ
バイスから受信されるまで、または事前定義されている時間間隔が経過するまでアクティ
ブ動作状態に構成されたままであることを決定するようにさらに構成される。
【００３５】
　[0035]いくつかの実施形態において、第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセ
ージを受信しないことに応答して、通信ユニットは、第１のネットワークデバイスから第
２のネットワークデバイスへのユーザ入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込
むようにさらに構成される。
【００３６】
　[0036]いくつかの実施形態において、方法は、第１のネットワークデバイスから第１の
ユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信することと、ここにおいて、第１のユー
ザ入力は、第２のネットワークデバイスの動作を制御するための入力である、第２のネッ
トワークデバイスから肯定応答メッセージを受信しないことに応答して、第１のネットワ
ークデバイスから第２のネットワークデバイスへの第１のユーザ入力の再送に動作状態フ
ィードバック要求を埋め込むことと、第２のネットワークデバイスから以前に受信された
動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき、第１のネットワークデバイスから第
２のネットワークデバイスへの第１のユーザ入力の再送に使用されるべき第１の通信チャ
ネルを決定することとを備える。
【００３７】
　[0037]いくつかの実施形態において、第１のユーザ入力を再送するために使用されるべ
き第１の通信チャネルを前記決定することは、第２のネットワークデバイスを検出するた
めにチャネルスキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャンすること、ここ
において、チャネルスキャンシーケンスは、第２のネットワークデバイスから以前に受信
されている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき決定される、を備える。
【００３８】
　[0038]いくつかの実施形態において、方法は、動作状態フィードバック要求に応答して
第２のネットワークデバイスから新しい動作状態フィードバックを受信することと、第２
のネットワークデバイスがチャネルスキャンシーケンスに少なくとも一部は基づき第１の
通信チャネルから第２の通信チャネルに遷移することを決定することと、ここにおいて、
チャネルスキャンシーケンスは、新しい動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づ
き決定される、第１のネットワークデバイスから第２の通信チャネル上のその後のユーザ
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入力を第２のネットワークデバイスに再送することとをさらに備える。
【００３９】
　[0039]いくつかの実施形態において、方法は、新しい動作状態フィードバックが動作状
態フィードバック要求に応答して第２のネットワークデバイスから受信されなかったと決
定することと、第１の通信チャネルを介して第１のネットワークデバイスから第１のユー
ザ入力と動作状態フィードバック要求とを第２のネットワークデバイスに再送することと
をさらに備える。
【００４０】
　[0040]いくつかの実施形態において、第１のユーザ入力の再送に動作状態フィードバッ
ク要求を前記埋め込むことは、第１のネットワークデバイスで事前定義されたユーザ入力
を受信したことに応答して行われ、ここにおいて、事前定義されたユーザ入力は、第１の
ネットワークデバイスが動作状態フィードバックを第２のネットワークデバイスに要求す
ることを引き起こす。
【００４１】
　[0041]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスは、プロセッサと、
プロセッサに結合された通信ユニットとを備え、通信ユニットは第１の通信チャネル上で
第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信し、ここにおいて、第１のユーザ
入力は、第２のネットワークデバイスの動作を制御するための入力である、第１の通信チ
ャネル上で第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信しないことに少な
くとも一部は基づき、第２のネットワークデバイスが第１の通信チャネル上で動作してい
るかどうかを決定し、第２のネットワークデバイスが第１の通信チャネル上で動作してい
ないと決定したことに応答してチャネルスキャンシーケンスに従って複数の通信チャネル
をスキャンし、ここにおいて、チャネルスキャンシーケンスは、第２のネットワークデバ
イスから以前に受信されている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき決定さ
れる、ように構成される。
【００４２】
　[0042]いくつかの実施形態において、第１の通信チャネル上で第２のネットワークデバ
イスから肯定応答メッセージを受信しないことに応答して、通信ユニットは、第１の通信
チャネル上で第１のネットワークデバイスから第２のネットワークデバイスへの第１のユ
ーザ入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込むようにさらに構成される。
【００４３】
　[0043]いくつかの実施形態において、通信ユニットは、第２のネットワークデバイスへ
の送信のための第２のユーザ入力を受信し、第１のネットワークデバイスが第１のユーザ
入力を第２のネットワークデバイスに送信しているかどうかを決定し、第１のネットワー
クデバイスが第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信しているかどうかに
少なくとも一部は基づき第２のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信するかど
うかを決定するようにさらに構成される。
【００４４】
　[0044]いくつかの実施形態において、通信システムは、第２のネットワークデバイスと
非同期に動作するように構成された第１のネットワークデバイスを備え、第１のネットワ
ークデバイスは通信システムの第２のネットワークデバイスの動作を制御するために第１
のユーザ入力を受信したことに応答してアクティブ動作状態に遷移し、第１のユーザ入力
を第２のネットワークデバイスに送信し、第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイ
スに送信した後に第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信したことに
応答してアクティブ動作状態を終了するように構成され、第２のネットワークデバイスは
第１のネットワークデバイスに通信可能に結合され、第２のネットワークデバイスは非ビ
ーコン動作モードで動作するように構成され、第２のネットワークデバイスは第１のネッ
トワークデバイスから第１のユーザ入力を受信したことに応答して肯定応答メッセージを
第１のネットワークデバイスに送信し、第１のユーザ入力を処理し第１のユーザ入力に関
連付けられている動作を実行するように構成される。
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【００４５】
　[0045]いくつかの実施形態において、第２のネットワークデバイスは、第２のネットワ
ークデバイスがアクティブ動作状態に構成されている間に第１のネットワークデバイスと
第２のネットワークデバイスとの間の通信チャネル上のデータトラヒックを検出し、通信
チャネル上のデータトラヒックを検出したことに応答してアクティブ動作状態で動作する
ための時間間隔を動的に増加させるように構成される。
【００４６】
　[0046]いくつかの実施形態において、第２のネットワークデバイスは、アクティブ動作
状態で構成され、第２のネットワークデバイスに関連付けられているアクティブ動作状態
の持続時間は、第１のネットワークデバイスから第１のユーザ入力を受信することに関連
付けられている最大待ち時間に少なくとも一部は基づく。
【００４７】
　[0047]いくつかの実施形態において、第２のネットワークデバイスは、第１のネットワ
ークデバイスから第２のユーザ入力を受信し、第２のユーザ入力が第１のユーザ入力の複
製であるかどうかを決定し、第２のユーザ入力が第１のユーザ入力の複製でないと決定し
たことに応答して第１のユーザ入力と第２のユーザ入力とを処理し、第２のユーザ入力が
第１のユーザ入力の複製であると決定したことに応答して第２のユーザ入力を処理しない
ことを決定するようにさらに構成される。
【００４８】
　[0048]いくつかの実施形態において、第２のネットワークデバイスは、第２のユーザ入
力が第１のユーザ入力の複製であるかどうかが第１のユーザ入力および第２のユーザ入力
の種類と状況とに少なくとも一部は基づくと決定するようにさらに構成される。
【００４９】
　[0049]いくつかの実施形態において、第２のネットワークデバイスが第１の通信チャネ
ル上で動作していることと第１のネットワークデバイスが第２の通信チャネル上で動作し
ていることとに応答して、第２のネットワークデバイスは、第１のネットワークデバイス
と通信するために第１の通信チャネルから第２の通信チャネルに定期的に遷移するように
さらに構成される。
【００５０】
　[0050]いくつかの実施形態において、第１のネットワークデバイスは、第１の通信チャ
ネル上で第１のユーザ入力を送信したことに応答して肯定応答メッセージが第２のネット
ワークデバイスから受信されていないと決定し、所定の再送時間間隔の間に第１の通信チ
ャネル上で第１のユーザ入力を再送し、所定の再送時間間隔が経過した後に肯定応答メッ
セージを受信しないことに少なくとも一部は基づき第２のネットワークデバイスが第１の
通信チャネル上で動作していないと決定し、第２のネットワークデバイスを検出するため
にチャネルスキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャンし、ここにおいて
、チャネルスキャンシーケンスは、第２のネットワークデバイスから以前に受信されてい
る動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき決定される、ようにさらに構成され
る。
【００５１】
　[0051]いくつかの実施形態において、非一時的機械可読記憶媒体はその中に機械実行可
能命令が記憶されており、機械実行可能命令は、第１の通信チャネル上で第１のネットワ
ークデバイスから第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信するための命令
と、ここにおいて、第１のユーザ入力は、第２のネットワークデバイスの動作を制御する
ための入力である、第１の通信チャネル上で第２のネットワークデバイスから肯定応答メ
ッセージを受信しないことに少なくとも一部は基づき、第２のネットワークデバイスが第
１の通信チャネル上で動作しているかどうかを決定するための命令と、第２のネットワー
クデバイスが第１の通信チャネル上で動作していないと決定したことに応答してチャネル
スキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャンするための命令と、ここにお
いて、チャネルスキャンシーケンスは、第２のネットワークデバイスから以前に受信され
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ている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき決定される、を備える。
【００５２】
　[0052]いくつかの実施形態において、第１の通信チャネル上で第２のネットワークデバ
イスから肯定応答メッセージを受信しないことに応答して、前記命令は、第１の通信チャ
ネル上で第１のネットワークデバイスから第２のネットワークデバイスへの第１のユーザ
入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込むための命令をさらに備える。
【００５３】
　[0053]いくつかの実施形態において、前記命令は、第２のネットワークデバイスへの送
信のために第２のユーザ入力を受信するための命令と、第１のネットワークデバイスが第
１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信しているかどうかを決定するための
命令と、第１のネットワークデバイスが第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイス
に送信しているかどうかに少なくとも一部は基づき第２のユーザ入力を第２のネットワー
クデバイスに送信するかどうかを決定するための命令とをさらに備える。
【００５４】
　[0054]添付の図面を参照することにより、本実施形態がよりよく理解され得、多数の目
的、特徴、および利点が当業者に明らかになり得る。
【図面の簡単な説明】
【００５５】
【図１】[0055]通信ネットワーク内でＷＬＡＮ対応リモートコントロールの例示的な動作
を示すブロック図。
【図２】[0056]ＷＬＡＮ対応リモートコントロールの例示的な動作を示すタイミング図。
【図３】[0057]ＷＬＡＮ対応リモートコントロールの例示的な動作を示す流れ図。
【図４】[0058]図３の継続であり、ＷＬＡＮ対応リモートコントロールの例示的な動作を
示す図。
【図５】[0059]被制御デバイスを特定するためのリモートコントロールの例示的な動作を
示す流れ図。
【図６】[0060]動作状態フィードバックを要求するためのリモートコントロールの例示的
な動作を示す流れ図。
【図７】[0061]被制御デバイスへの送信のために複数のユーザ入力を統合するリモートコ
ントロールの流れ図。
【図８】[0062]プッシュボタン入力動作モードでのＷＬＡＮ対応リモートコントロールの
例示的な動作を示すタイミング図。
【図９】[0063]ジェスチャー入力動作モードでのＷＬＡＮ対応リモートコントロールの例
示的な動作を示すタイミング図。
【図１０】[0064]被制御デバイスと通信するために送信パラメータを変化せせるためのＷ
ＬＡＮ対応リモートコントロールの例示的な動作を示すタイミング図。
【図１１】[0065]被制御デバイスの動作通信チャネルを識別するためのリモートコントロ
ールの例示的な動作を示すタイミング図。
【図１２】[0066]リモートコントロールを検出するための被制御デバイスの例示的な動作
を示すタイミング図。
【図１３】[0067]リモートコントロールによって実行される例示的な動作を示す状態図。
【図１４】[0068]リモートコントロールの例示的な電力状態動作を示す状態図。
【図１５】[0069]被制御デバイスの例示的な電力状態動作を示す状態図。
【図１６】[0070]通信ネットワークにおける電力節約のためのメカニズムを備える例示的
な電子デバイスのブロック図。
【発明を実施するための形態】
【００５６】
　[0071]次の説明は、本開示の技術を具現化する例示的なシステムと、方法と、技術と、
命令シーケンスと、コンピュータプログラム製品とを含む。ただし、記載される実施形態
は、これらの具体的な詳細がなくても実施され得ることを理解されたい。たとえば、電力
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節約動作は、ワイヤレスローカルエリアネットワーク（ＷＬＡＮ）デバイス（たとえば、
ＩＥＥＥ８０２．１１ｎ互換ネットワークデバイス）によって実装され得るけれども、実
施形態はそれに限定されない。他の実施形態では、本明細書で説明されている電力節約動
作は、他の好適な通信プロトコル（たとえば、ＩＥＥＥ　８０２．１１ｂ／ｇ／ａｃ／ａ
ｄ／ａｈ、Ｗｉ－Ｆｉダイレクト（登録商標）、ロングタームエボリューション（ＬＴＥ
（登録商標））、３Ｇ、４Ｇなど）を実装するネットワークデバイスによって実行され得
る。他の例では、周知の命令インスタンス、プロトコル、構造、技法については、説明を
わかりにくくしないように、詳細には示されていない。
【００５７】
　[0072]リモートコントロールは、テレビ、セットトップボックス（ＳＴＢ）、メディア
プレーヤーなどの、ネットワークデバイスの動作を制御するために使用され得る。いくつ
かの実装において、リモートコントロールは、通信範囲が制限され、および／または有能
電力の量が制限されている電池式デバイスであってよい。たとえば、リモートコントロー
ルは、別のネットワークデバイスと通信し、別のネットワークデバイスの動作を制御する
ためにＷＬＡＮ通信プロトコルを利用するＷＬＡＮ対応リモートコントロールであり得る
。リモートコントロール通信にＷＬＡＮ通信プロトコルを使用することで、ジェスチャー
インタラクション、タッチパッドインタラクション、音声インタラクション、リモートコ
ントロールを介したワイヤレスヘッドセット機能、リモートコントロールを介した表示な
どの高データレートのアプリケーションを行うことが可能になり得る。リモートコントロ
ール通信にＷＬＡＮ通信プロトコルを使用することは、被制御ネットワークデバイスがイ
ンターネット接続性のための既存のＷＬＡＮ機能を有しているときに費用効果があり得る
。そのような環境では、ＷＬＡＮ対応リモートコントロールの使用は、被制御ネットワー
クデバイスにおけるリモートコントロール通信を可能にするための追加のトランシーバと
処理コンポーネントとを不要にし得る。たとえば、ＷＬＡＮ対応リモートコントロールの
使用は、被制御ネットワークデバイスにおける赤外線（ＩＲ）検出と処理コンポーネント
とを不要にし得る。しかしながら、ＷＬＡＮは、電力を大量に消費する通信プロトコルで
あり得るので、ＷＬＡＮ対応リモートコントロールを実装することは、リモートコントロ
ールの電池電力を涸渇させ得る。以下でさらに説明されるように、ＷＬＡＮ対応リモート
コントロールおよびＷＬＡＮ対応ネットワークデバイスは、電力節約のためにより低電力
の通信プロトコルを実装するように構成され得る。本明細書で説明されている電力節約メ
カニズムは、ＷＬＡＮ対応リモートコントロールの電池寿命の最適化を助けることができ
る。
【００５８】
　[0073]図１は、通信ネットワーク１００内でＷＬＡＮ対応リモートコントロールの例示
的な動作を示すブロック図である。通信ネットワーク１００は、リモートコントロール１
０２と被制御デバイス１０４とを備える。リモートコントロール１０２は、節電ユニット
１０６と、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８と、入力処理ユニット１１０とを備える。被制御
デバイス１０４は、ＷＬＡＮ通信ユニット１１２と、入力処理ユニット１１４と、節電ユ
ニット１１６とを備える。いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２お
よび被制御デバイス１０４は、ＷＬＡＮ通信プロトコルを使用してアドホックモードで動
作し得る。アドホックモードでは、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８および１１２は、リモー
トコントロール１０２と被制御デバイス１０４との間の直接ＷＬＡＮ通信リンクを確立す
るためにメッセージ交換を行い得る。たとえば、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８および１１
２は、アドホックモードでの動作のために、Ｗｉ－Ｆｉダイレクト通信プロトコル、トン
ネルダイレクトリンクセットアップ（ＴＤＬＳ）通信プロトコル、ピアツーピア通信プロ
トコル、ワイヤレスメッシュ通信プロトコルなどの好適な通信プロトコルを実装し得る。
他の実施形態において、リモートコントロール１０２および被制御デバイス１０４は、Ｗ
ＬＡＮ通信プロトコル（たとえば、ＩＥＥＥ８０２．１１ｎ通信プロトコル）を使用して
インフラストラクチャモードで動作し得る。インフラストラクチャモードでは、リモート
コントロール１０２および被制御デバイス１０４は、アクセスポイントまたは別の中間調
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整ネットワークデバイスを介して通信を行い得る。たとえば、ＷＬＡＮ通信ユニット１０
８および１１２は、リモートコントロール１０２と被制御デバイス１０４との間のＷＬＡ
Ｎ通信リンクを確立するために中間調整デバイスを介してメッセージ交換を行い得る。い
くつかの実施形態において、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８および１１２は、通信プロトコ
ルと関係する機能とを実装するために１つまたは複数の無線トランシーバ、アナログフロ
ントエンド（ＡＦＥ）ユニット、アンテナ、プロセッサ、メモリ、他のロジック、および
／または他のコンポーネントを備え得る。
【００５９】
　[0074]一例では、被制御デバイス１０４は、ＷＬＡＮ対応テレビとすることができる。
リモートコントロール１０２は、ＷＬＡＮ通信プロトコルを使用して、入力処理ユニット
１１０によって検出されたユーザ入力１１８に基づきテレビの動作を制御することができ
る。他の実施形態では、被制御デバイス１０４は、ケーブルテレビセットトップボックス
、ラップトップコンピュータ、タブレットコンピュータ、ゲーム機、メディアプレーヤー
、スマートアプライアンス、またはリモートコントロールによって制御され得る別の好適
な電子デバイスとすることができる。いくつかの実施形態において、リモートコントロー
ル１０２は、専用コントローラデバイスであってよい。他の実施形態では、リモートコン
トロール１０２は、モバイルデバイス（たとえば、スマートフォン、タブレットなど）ま
たはウェアラブルデバイス（たとえば、スマートウォッチ）などの、電子デバイス上にア
プリケーションで実装され得る。電子デバイスは、アプリケーションを実行し、ユーザが
ユーザインターフェースを介してリモートコントロール入力を行うことを可能にし得る。
いくつかの実施形態において、ＷＬＡＮ通信プロトコルに加えて、被制御デバイス１０４
は、他の好適な通信プロトコル（たとえば、Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ（登録商標）、ＷｉＭＡ
Ｘ、Ｅｔｈｅｒｎｅｔ（登録商標）、電力線搬送通信（ＰＬＣ）など）を使用して他のネ
ットワークデバイスと通信するように構成され得る。たとえば、被制御デバイス１０４は
、通信プロトコルと関係する機能とを実装するために１つまたは複数の無線トランシーバ
、ＡＦＥユニット、アンテナ、プロセッサ、メモリ、および／または他のロジックを備え
得る。
【００６０】
　[0075]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス
１０４との直接通信リンクをワイヤレス方式で確立し得る（たとえば、ＴＤＬＳ通信プロ
トコル、Ｗｉ－Ｆｉリダイレクト通信プロトコルなどを使用して）。しかしながら、他の
実施形態では、リモートコントロール１０２は、アクセスポイント（またはネットワーク
ゲートウェイ）を介して被制御デバイス１０４にワイヤレス方式で接続し得る。この例で
は、リモートコントロール１０２は、アクセスポイントを介して被制御デバイス１０４を
制御するものとしてよい。さらに別の実施形態では、リモートコントロール１０２は、別
の好適な中間ネットワークデバイス（たとえば、必ずしもアクセスポイントでない）を介
して被制御デバイス１０４にワイヤレス方式で接続し得る。リモートコントロール１０２
は、中間ネットワークデバイスを介してメッセージ（たとえば、ユーザ入力）を被制御デ
バイス１０４に送信し得、中間ネットワークデバイスを介して被制御デバイス１０４から
メッセージを受信し得る。いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２お
よび中間ネットワークデバイスは、一方の通信プロトコルを使用して通信を交わし、中間
ネットワークデバイスおよび被制御デバイス１０４は、他方の通信プロトコルを使用して
通信を交わし得る。たとえば、リモートコントロール１０２および中間ネットワークデバ
イスは、ＷＬＡＮ通信プロトコルを使用して通信を交わし、中間ネットワークデバイスお
よび被制御デバイス１０４は、Ｅｔｈｅｒｎｅｔ通信プロトコルを使用して通信を交わし
得る。いくつかの実施形態において、中間ネットワークデバイスは、リモートコントロー
ル１０２および／または被制御デバイス１０４の１つまたは複数の動作を実行し得る。い
くつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４とア
クセスポイントの両方との直接通信をワイヤレス方式で確立し得る。一実施形態において
、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４の動作を制御するように構成さ



(14) JP 6388943 B2 2018.9.12

10

20

30

40

50

れた専用コントローラデバイスとすることができる。専用コントローラデバイスは、一体
化された表示ユニットを含む場合も含まない場合もある。別の実施形態では、リモートコ
ントロール１０２の機能は、スマートフォン、タブレットコンピュータ、ウェアラブルデ
バイスなどの別の好適な電子デバイスに組み込まれ得る。さらに別の実施形態では、リモ
ートコントロール１０２の機能は、電子デバイスによって実行される（たとえば、電子デ
バイスのプロセッサによって実行される）アプリケーションに実装され得る。電子デバイ
スは、アプリケーションを実行し、ユーザがユーザインターフェースを介してリモートコ
ントロール入力を行うことを可能にし得る。
【００６１】
　[0076]図１に示されていないけれども、いくつかの実施形態では、通信ネットワーク１
００は、アクセスポイント、ネットワークゲートウェイ、および／または別の好適なネッ
トワークデバイスも含み得る。被制御デバイス１０４は、通信ネットワーク１００内の複
数のネットワークデバイスに接続し、通信することもできる。たとえば、被制御デバイス
１０４は、外部通信ネットワーク（たとえば、インターネット）からコンテンツを受信す
るためにネットワークゲートウェイに接続し得る。別の例として、被制御デバイス１０４
は、タブレットコンピュータ、スマートフォン、カメラ、ラップトップコンピュータ、ウ
ェアラブルデバイス、および／または別の好適なスマートアプライアンスに接続し、それ
らとデータを交換することもできる。被制御デバイス１０４は、ＷＬＡＮ通信プロトコル
（たとえば、ＩＥＥＥ８０２．１１通信プロトコル）、ＰＬＣ通信プロトコル（たとえば
、ＨｏｍｅＰｌｕｇ　ＡＶ）、および／または別の好適な通信プロトコルを使用してネッ
トワークデバイスに接続し得る。
【００６２】
　[0077]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、リモートコント
ロール１０２と被制御デバイス１０４との間で交わされるすべての通信を開始するものと
してよい。たとえば、リモートコントロール１０２は、入力処理ユニット１１０がユーザ
入力１１８を検出したことに応答して被制御デバイス１０４との通信を開始することがで
きる。たとえば、入力処理ユニット１１０は、ユーザがリモートコントロール１０２上の
物理的ボタンを押した場合にその指示を受信し得る。別の例として、入力処理ユニット１
１０は、ユーザが音声入力を行った場合にマイクロフォンまたは他の音声センサーから指
示を受信し得る。別の例として、入力処理ユニット１１０は、ユーザがジェスチャー入力
を行った場合にジャイロスコープ、加速度計、別の好適なモーションセンサー、カメラ、
および／または別の好適なマシンビジョン検出器から指示を受信し得る。別の例として、
入力処理ユニット１１０は、ユーザがリモートコントロール１０２上の仮想ボタンをアク
ティブ化した場合に圧力センサー、またはリモートコントロールタッチスクリーンと一体
化された別の好適なセンサーから指示を受信し得る。他の実施形態では、入力処理ユニッ
ト１１０は、別の好適なトリガーメカニズムのアクティブ化、マウスのクリック、スタイ
ラスに基づく選択、ウェアラブル入力提供デバイスの動きなどの、他の好適な種類のユー
ザ入力１１８を検出し得る。さらに、いくつかの実施形態では、入力処理ユニット１１０
は、様々な種類のユーザ入力１１８を検出するためにオーディオセンサー、モーションセ
ンサー、タッチスクリーンセンサーなどを備え得る。いくつかの実施形態において、被制
御デバイス１０４は、リモートコントロール１０２に関してアクセスポイントとして動作
するように構成され得る。この実施形態では、被制御デバイス１０４は、非ビーコン動作
モードで動作し得る。たとえば、被制御デバイス１０４のＷＬＡＮ通信ユニット１１２は
、定期的間隔でビーコンメッセージをリモートコントロール１０２に送信することをし得
ず、リモートコントロール１０２と同期し得ない。被制御デバイス１０４は、リモートコ
ントロール１０２に対するビーコンメッセージを生成すること、またはその存在をリモー
トコントロール１０２に定期的にアドバタイズすることをしないので、リモートコントロ
ール１０２は、被制御デバイス１０４から独立して、それと非同期に動作し得る。したが
って、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４を監視すること、およびそ
れと同期することをし得ない。いくつかの実装において、リモートコントロール１０２は
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、アクティブ動作状態に切り替わり、被制御デバイス１０４からビーコンメッセージが届
くのを待たなくても任意の時点においてメッセージを送信し得る。典型的には、互いに通
信可能に結合されているネットワークデバイスは、定期的に「キープアライブ」メッセー
ジをやり取りし、２つのネットワークデバイスの間の通信リンクが動作しているかどうか
を決定し、および／または通信リンクが終了するのを防ぐ。しかしながら、リモートコン
トロール１０２は、被制御デバイス１０４から独立して、それと非同期に動作するので、
いくつかの実装において、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４とキー
プアライブメッセージを定期的にやり取りし得ない。したがって、通信セッションの状態
および上位プロトコル層（たとえば、ＩＰ層）は両方とも、リモートコントロール１０２
の不活動期間にわたって温存され得る。
【００６３】
　[0078]リモートコントロール１０２における電力節約のために、節電ユニット１０６は
、入力処理ユニット１１０がユーザ入力１１８を受信するまでリモートコントロール１０
２をディープスリープ状態（「非アクティブ動作状態」または低電力状態（「スリープ動
作状態」）に維持することができる。以下でさらに説明されるように、リモートコントロ
ール１０２の入力処理ユニット１１０がユーザ入力１１８を受信したときに、リモートコ
ントロール１０２は、非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に、またはスリープ
動作状態からアクティブ動作状態に遷移し得る。被制御デバイス１０４における電力節約
のために、節電ユニット１１６は、被制御デバイス１０４がスリープ動作状態とアクティ
ブ動作状態との間で定期的に遷移することを引き起こし得る。いくつかの実施形態におい
て、スリープ動作状態は、低電力動作状態とすることができる。いくつかの実施形態にお
いて、被制御デバイス１０４の通信コンポーネント（たとえば、ＷＬＡＮ通信ユニット１
１２）は、スリープ動作状態では無効化され得る。したがって、被制御デバイス１０４は
、スリープ動作状態では通信を送信または受信することをし得ない。いくつかの実施形態
において、被制御デバイス１０４の処理コンポーネントおよび通信コンポーネントは、ア
クティブ動作状態で有効化され得る。したがって、被制御デバイス１０４は、アクティブ
動作状態で通信を送信または受信することをし得る。被制御デバイス１０４がスリープ動
作状態に構成されている時間間隔（「スリープ間隔」）および被制御デバイス１０４がア
クティブ動作状態に構成されている時間間隔（「アクティブ間隔」）は、様々なファクタ
ーに基づき決定され得る。たとえば、スリープ間隔およびアクティブ間隔は、被制御デバ
イス１０４の電力消費指定と、ユーザがユーザ入力１１８を与えてから（たとえば、リモ
ートコントロール１０２上のボタンを押してから）被制御デバイス１０４がユーザ入力１
１８を受信するまでの最大許容可能待ち時間とに少なくとも一部は基づき決定され得る。
【００６４】
　[0079]図２は、ＷＬＡＮ対応リモートコントロールの例示的な動作を示すタイミング図
である。図２において、タイミング図２００は、リモートコントロール１０２の動作を図
示し、タイミング図２５０は、被制御デバイス１０４の動作を図示する。図２には示され
ていないけれども、被制御デバイス１０４は、図２の動作が実行される前に、スイッチが
オンにされ、リモートコントロール１０２とのペアリングが行われ得る。ユーザ入力がな
い間、リモートコントロール１０２は、非アクティブ動作状態に構成されている（時間間
隔２０２）。非アクティブ動作状態は、「ディープスリープ」動作状態とすることができ
る。たとえば、リモートコントロール１０２の処理コンポーネントおよび通信コンポーネ
ント（たとえば、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８）は、非アクティブ動作状態で部分的にま
たは完全に無効化され得る。ユーザ入力を検出したことに応答して、時間間隔２０４にお
いて、リモートコントロール１０２は、非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に
遷移する。たとえば、節電ユニット１０６は、ユーザがリモートコントロール１０２の電
源ＯＮボタンを押したときにリモートコントロール１０２がアクティブ動作状態に遷移す
ることを引き起こし得る。他の実施形態では、リモートコントロール１０２は、リモート
コントロールの仮想／物理的ボタンのアクティブ化、音声コマンド、ジェスチャーコマン
ドなどの、他の好適なユーザ入力に応答してアクティブ動作状態に遷移し得る。時間間隔
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２０４において、リモートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２の以前に
無効化されていた処理コンポーネントおよび通信コンポーネントをアクティブ化し得る。
【００６５】
　[0080]リモートコントロール１０２の入力処理ユニット１１０は、リモートコントロー
ル１０２でユーザ入力１１８を検出したことに応答してコマンドメッセージ（ＣＭＤ）２
０６Ａを生成する。リモートコントロール１０２のＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、コマ
ンドメッセージ２０６Ａを被制御デバイス１０４に送信する。しかしながら、タイミング
図２５０に図示されているように、被制御デバイス１０４は、スリープ動作状態とアクテ
ィブ動作状態との間で定期的遷移を行う。スリープ動作状態は、アクティブ動作状態と非
アクティブ動作状態との間の低電力動作状態とすることができる。たとえば、スリープ動
作状態では、節電ユニット１１６は、被制御デバイス１０４の処理コンポーネントと通信
コンポーネントのすべてを無効化することをし得ない。これは、非アクティブ動作状態と
アクティブ動作状態との間の遷移と比べてスリープ動作状態とアクティブ動作状態との間
の遷移を高速化することができる。しかしながら、被制御デバイス１０４は、スリープ動
作状態において通信を送信または受信することをし得ない。図２において、非アクティブ
動作状態およびスリープ動作状態は、陰影を付けたブロックを使用して図示されている。
非アクティブ動作状態は、スリープ動作状態に比べて高くなっているブロックを使用して
図示されている。図２の例では、被制御デバイス１０４は、リモートコントロール１０２
がコマンドメッセージ２０６Ａを送信するときである、スリープ間隔２０８においてスリ
ープ動作状態に構成されている。したがって、被制御デバイス１０４は、コマンドメッセ
ージ２０６Ａを受信せず、対応する肯定応答メッセージを送信しない。ＷＬＡＮ通信ユニ
ット１０８が、所定の肯定応答時間間隔内で肯定応答メッセージを受信しない場合、ＷＬ
ＡＮ通信ユニット１０８は、被制御デバイス１０４がコマンドメッセージの受信に肯定応
答するまでコマンドメッセージを再送することができる。図２に示されているように、リ
モートコントロール１０２は、コマンドメッセージ２０６Ｂ、２０６Ｃ、および２０６Ｄ
を被制御デバイス１０４に再送するのに失敗する。コマンドメッセージの連続した再送と
再送との間（たとえば、コマンドメッセージ２０６Ａと２０６Ｂの送信の間）の時間間隔
は、コマンド繰り返し間隔２２２と称される。リモートコントロール１０２は、被制御デ
バイス１０４のアクティブ間隔を知っていること、被制御デバイス１０４のスリープ間隔
を知っていること、および／またはコマンドメッセージを被制御デバイス１０４に送信に
成功する所望の確率に少なくとも一部は基づきコマンド繰り返し間隔２２２を決定し得る
。被制御デバイス１０４は、アクティブ時間間隔２１０において被制御デバイス１０４が
アクティブ動作状態に遷移するときに再送されたコマンドメッセージ２０６Ｅを受信する
。次いで、被制御デバイス１０４のＷＬＡＮ通信ユニット１１２は、肯定応答メッセージ
２１２をリモートコントロール１０２に送信する。次いで、被制御デバイス１０４は、ス
リープ間隔２２０に対するスリープ動作状態に遷移して戻ることができる。
【００６６】
　[0081]いくつかの実施形態において、図２に示されているように、リモートコントロー
ル１０２は、肯定応答メッセージ２１２を受信するとすぐに非アクティブ動作状態に遷移
して戻ることをし得ない。その代わりに、リモートコントロール１０２は、別のユーザ入
力を受信することを予想して、時間間隔２１４においてアクティブ動作状態からスリープ
動作状態に一時的に遷移し得る。上で説明されているように、スリープ動作状態は、アク
ティブ動作状態と非アクティブ動作状態との間の中間の低電力動作状態とすることができ
る。たとえば、節電ユニット１０６は、スリープ動作状態にあるリモートコントロール１
０２の処理コンポーネントと通信コンポーネントのすべてを無効化することをし得ない。
したがって、スリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移することに対する応答時間
は、非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移することに対する応答時間より
も短くなり得る。リモートコントロール１０２は、時間間隔２１４の間、スリープ動作状
態に留まり得る。時間間隔２１４は、スリープ動作状態に留まることに関連付けられてい
る電力および待ち時間の量に対して非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移
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することに関連付けられている電力および待ち時間の量を最適化することによって選択さ
れ得る。たとえば、リモートコントロール１０２は、スリープ動作状態からアクティブ動
作状態に遷移するために様々な処理および通信コンポーネントによって消費される電力、
非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移するために様々な処理および通信コ
ンポーネントによって消費される電力、処理および通信コンポーネントがスリープ動作状
態からアクティブ動作状態に遷移するのに要する時間、および／または処理用および通信
コンポーネントが非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移するのに要する時
間を推定することができる。リモートコントロール１０２は、時間間隔２１４をこれらの
電力および時間値の組合せとして決定することができる。図２では、リモートコントロー
ル１０２は、リモートコントロールがスリープ動作状態に構成されている間、時間間隔２
１４においてユーザ入力を受信しない。したがって、時間間隔２１４が経過した後、リモ
ートコントロール１０２は、ユーザが被制御デバイス１０４を制御することを望んでいな
いと推論することができる。時間間隔２１４が経過した後、リモートコントロール１０２
は、スリープ動作状態から非アクティブ動作状態に遷移する（時間間隔２１６）。
【００６７】
　[0082]図２に示されているように、リモートコントロール１０２がユーザ入力１１８を
検出してから被制御デバイス１０４が肯定応答メッセージ２１２を送信するまでの間の時
間間隔は、被制御デバイス１０４のウェイクアップ待ち時間２１８と称される。ウェイク
アップ待ち時間２１８は、被制御デバイス１０４のアクティブ間隔とスリープ間隔との関
数であるものとしてよい。いくつかの実施形態において、被制御デバイス１０４は、被制
御デバイス１０４における電力節約とウェイクアップ待ち時間２１８の最小化との間のバ
ランスをとるようにアクティブ間隔とスリープ間隔とを選択し、および／または変化させ
ることができる。
【００６８】
　[0083]いくつかの実施形態において、被制御デバイス１０４のデューティサイクル（す
なわち、スリープ間隔およびアクティブ間隔）は、予め決定され得る。しかしながら、他
の実施形態では、節電ユニット１１６は、チャネル活動測定結果またはアクティブ間隔に
おいて検出されたトラヒックの量に基づき被制御デバイス１０４のデューティサイクルを
動的に調整することができる。たとえば、ＷＬＡＮ通信プロトコルは、キャリア検知多重
アクセス（ＣＳＭＡ）プロトコルを実装し、ＷＬＡＮ対応ネットワークデバイスは「話す
前に聞く」。したがって、ＷＬＡＮ対応ネットワークデバイスは、送信を開始する前に通
信チャネルを検知し、別の送信が通信チャネル上で検出された場合に送信を延期する。し
たがって、高トラヒック環境では、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０
４のアクティブ間隔においてメッセージを被制御デバイス１０４に送信する機会を有し得
ない。いくつかの実施形態において、被制御デバイス１０４は、アクティブ動作状態に構
成されている間に、ＷＬＡＮ通信ユニット１１２は、通信チャネルを監視し得る。ＷＬＡ
Ｎ通信ユニット１１２が、アクティブ間隔において通信チャネルがビジー状態にあったと
決定した場合に、節電ユニット１１６は、メッセージを被制御デバイス１０４に送信する
機会がリモートコントロール１０２にあったということはあり得ないと推論することがで
きる。したがって、節電ユニット１１６は、所定の時間間隔だけアクティブ間隔を延長す
ることができる。これは、リモートコントロール１０２が、メッセージを被制御デバイス
１０４に送信することを可能にすることができる（必要な場合に）。たとえば、被制御デ
バイス１０４が、Ｘｍｓのアクティブ期間を有している場合、被制御デバイス１０４は、
通信チャネルがアイドル状態になるまでアクティブ動作状態に留まることができる。通信
チャネルがアイドル状態になった後、被制御デバイス１０４は、メッセージを被制御デバ
イス１０４に送信する（必要な場合に）機会がリモートコントロール１０２にあることを
確認するためにＸｍｓの追加時間の間アクティブ動作状態に留まることができる。しかし
ながら、他の実施形態では、通信チャネルがアイドル状態になった後、被制御デバイス１
０４は、アクティブ間隔（たとえば、Ｘｍｓ）と異なる追加の時間間隔（たとえば、Ｙｍ
ｓ）の間、アクティブ動作状態に留まることができる。追加の時間間隔は、被制御デバイ
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ス１０４のアクティブ間隔に少なくとも一部は基づき決定され得る。たとえば、追加の時
間間隔は、アクティブ間隔の所定のパーセンテージの時間間隔であってよい。別の例とし
て、追加の時間間隔は、アクティブ間隔の所定の倍数の時間間隔であってもよい。したが
って、節電ユニット１１６は、ウェイクアップ待ち時間２１８を最小にすることに有利に
被制御デバイス１０４の電力節約指定を一時的にサスペンドすることができる。
【００６９】
　[0084]ＷＬＡＮ通信ユニット１１２は、被制御デバイス１０４のデューティサイクルを
リモートコントロール１０２に通知することができる。リモートコントロール１０２は、
被制御デバイス１０４がリモートコントロール１０２からの送信を受信することを確認す
るために被制御デバイス１０４への送信を計時することができる。いくつかの実施形態に
おいて、再送試行回数、再送時間間隔、および／またはコマンド再送間隔（たとえば、毎
秒再送試行回数）は、被制御デバイス１０４のデューティサイクルに少なくとも一部は基
づき決定され得る。たとえば、被制御デバイス１０４が、Ｘｍｓのアクティブ間隔を有し
ている場合、リモートコントロール１０２は、再送試行回数、再送時間間隔、および／ま
たは単位時間当たりの再送試行回数を選択することができ、これにより、コマンドメッセ
ージは、Ｘｍｓの時間間隔において少なくとも１回被制御デバイス１０４に送信される。
【００７０】
　[0085]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、第１の通信チャ
ネル上で被制御デバイス１０４に接続し、第１の通信チャネルを介してコマンドメッセー
ジを被制御デバイス１０４に送信し得る。リモートコントロール１０２は、スリープ動作
状態または非アクティブ動作状態に遷移する前に第１の通信チャネルの識別子を記録する
ことができる。しかしながら、いくつかの実施形態では、被制御デバイス１０４は、リモ
ートコントロール１０２がスリープ動作状態にある間に新しい通信チャネルに切り替え得
る。たとえば、被制御デバイス１０４は、通信ネットワーク１００のアクセスポイントに
関連し得る。アクセスポイントがその動作中に新しい通信チャネルに切り替わった場合、
被制御デバイス１０４も、アクセスポイントへの接続性を維持するために新しい通信チャ
ネルに切り替わり得る。別の例として、被制御デバイス１０４は、好ましい性能を有する
（たとえば、干渉レベルがより低い）通信チャネルを検出したことに応答して、および／
または別の好適な種類の通信を開始するために、ピアツーピアコンテンツ共有通信（たと
えば、Ｍｉｒａｃａｓｔ（登録商標）通信）のための新しい通信チャネルに切り替わり得
る。したがって、リモートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２がアクテ
ィブ動作状態に遷移するときに第１の通信チャネル上で被制御デバイス１０４を検知し得
ない。被制御デバイス１０４を特定しようとして、図３および図４において以下でさらに
説明されるように、リモートコントロール１０２のＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、被制
御デバイス１０４が動作する可能性の高い通信チャネルのリストを分析することができる
。
【００７１】
　[0086]図３および図４は、ＷＬＡＮ対応リモートコントロールの例示的な動作を示す流
れ図（「流れ」）３００を示している。流れは、図３のブロック３０２から始まる。
【００７２】
　[0087]ブロック３０２において、第１のネットワークデバイスは、通信ネットワークの
第２のネットワークデバイスを制御するためのユーザ入力を受信する。図１の例を参照す
ると、リモートコントロール１０２の入力処理ユニット１１０は、ユーザ入力１１８を検
出することができる。たとえば、入力処理ユニット１１０は、ユーザがリモートコントロ
ール１０２のトリガーメカニズム（たとえば、物理的ボタン、キー押下など）をアクティ
ブ化したことを決定し得る。別の例として、入力処理ユニット１１０は、ジェスチャーコ
マンド、音声コマンド、センサー情報、および／または別の好適なユーザ入力を検出し得
る。フローは、ブロック３０４に続く。
【００７３】
　[0088]ブロック３０４で、第１のネットワークデバイスは、ユーザ入力を受信したこと
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に応答して、アクティブ動作状態に遷移する。たとえば、ユーザ入力１１８を検出したこ
とに応答して、節電ユニット１０６は、リモートコントロール１０２がアクティブ動作状
態で動作することを引き起こすことができる。図２において上で説明されているように、
アクティブ動作状態では、リモートコントロール１０２の処理および通信コンポーネント
は、有効化されるか、または動作可能状態にあるものとしてよい。リモートコントロール
１０２は、アクティブ動作状態では通信を送信または受信するように構成され得る。いく
つかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、ユーザ入力を受信したことに
応答して、非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移し得る。非アクティブ動
作状態は、ディープスリープ状態とすることができ、そこで、リモートコントロール１０
２の複数の処理および通信コンポーネントは、リモートコントロール１０２における電力
節約を最大化するように部分的にまたは完全に無効化され得る。リモートコントロール１
０２は、非アクティブ動作状態では通信を送信または受信するように構成され得ない。別
の実施形態において、リモートコントロール１０２は、ユーザ入力を受信したことに応答
して、スリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移し得る。スリープ動作状態は、ア
クティブ動作状態と非アクティブ動作状態との間の中間の低電力動作状態とすることがで
きる。たとえば、リモートコントロール１０２の処理コンポーネントおよび通信コンポー
ネントは、スリープ動作状態で無効化され得ない。したがって、スリープ動作状態からア
クティブ動作状態に遷移することに対する応答時間は、非アクティブ動作状態からアクテ
ィブ動作状態に遷移することに対する応答時間よりも短くなり得る。フローは、ブロック
３０６に続く。
【００７４】
　[0089]ブロック３０６において、第１のネットワークデバイスは、通信チャネル上でユ
ーザ入力を含むコマンドメッセージを第２のネットワークデバイスに送信する。たとえば
、リモートコントロール１０２の入力処理ユニット１１０は、ユーザ入力を含むコマンド
メッセージを生成することができる。たとえば、コマンドメッセージは、どのボタンがア
クティブ化されたかを示す指示を含むことができる。別の例として、コマンドメッセージ
は、ジェスチャーユーザ入力を表すセンサー情報を含むことができる。別の例として、コ
マンドメッセージは、音声ユーザ入力を表す音声サンプルを含むことができる。ＷＬＡＮ
通信ユニット１０８は、通信チャネル上でコマンドメッセージを被制御デバイス１０４に
送信することができる。ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、キーボードおよびマウスイベン
ト、タッチパッドデータ、トラッキングホイールデータ、ジャイロスコープ／加速度計か
らのセンサー情報、マイクロフォンからのデータなどのユーザ入力を指示する様々な他の
データも送信し得る。いくつかの実施形態において、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、リ
モートコントロール１０２の通信機能も送信することができる。いくつかの実施形態にお
いて、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、リモートコントロール１０２における低電力レベ
ル（たとえば、電池残量低下）を指示する通知を送信することができる。いくつかの実施
形態において、非アクティブ動作状態に遷移する前に、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、
リモートコントロール１０２が被制御デバイス１０４と最後に通信した通信チャネルの識
別子を記録し得る。ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、この記録された通信チャネル上でコ
マンドメッセージを送信し得る。他の実施形態では、以下でさらに説明されるように、Ｗ
ＬＡＮ通信ユニット１０８は、被制御デバイス１０４を特定しようとして他の通信チャネ
ルをスキャンし得る。この実施形態では、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、考察対象の通
信チャネル上でコマンドメッセージを被制御デバイス１０４に送信することができる。フ
ローは、ブロック３０８に続く。
【００７５】
　[0090]ブロック３０８において、肯定応答メッセージが第２のネットワークデバイスか
ら受信されるかどうかが決定される。たとえば、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、肯定応
答メッセージが被制御デバイス１０４から受信されるかどうかを決定することができる。
リモートコントロール１０２が、肯定応答メッセージを受信した場合、これは、被制御デ
バイス１０４がアクティブ動作状態に構成されていることを指示することができる。リモ
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ートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４が検出された通信チャネルの識別子を
記録することができる。リモートコントロール１０２が、肯定応答メッセージを受信しな
い場合、これは、被制御デバイス１０４がスリープ動作状態に構成されていること、また
は被制御デバイス１０４が別の通信チャネル上で動作していることを指示することができ
る。肯定応答メッセージが、第２のネットワークデバイスから受信された場合、第２のネ
ットワークデバイスがコマンドメッセージを受信することに成功したと決定され、フロー
はブロック３１０に続く。そうでなければ、肯定応答メッセージが、第２のネットワーク
デバイスから受信されない場合、第２のネットワークデバイスがコマンドメッセージを受
信しなかったと決定され、フローは図４のブロック３１６に続く。
【００７６】
　[0091]ブロック３１０において、第１のネットワークデバイスは、アクティブ動作状態
からスリープ動作状態に遷移する。上で説明されているように、スリープ動作状態は、ア
クティブ動作状態と非アクティブ動作状態との間の中間の低電力動作状態とすることがで
きる。リモートコントロール１０２は、スリープ動作状態では通信を送信／受信するよう
に構成され得ない。リモートコントロール１０２は、電池電力を節約するようにスリープ
動作状態に構成され得る。上で説明されているように、スリープ動作状態からアクティブ
動作状態に遷移することに対する時間間隔は、非アクティブ動作状態からアクティブ動作
状態に遷移することに対する時間間隔よりも短い。したがって、リモートコントロール１
０２は、次のユーザ入力を受信することを予想してスリープ動作状態に構成され得る。フ
ローは、ブロック３１２に続く。
【００７７】
　[0092]ブロック３１２で、非アクティブ動作状態に遷移するかどうかが決定される。図
２を参照しつつ上で説明されているように、リモートコントロール１０２は、別のユーザ
入力を受信することを予想して所定の時間間隔の間、スリープ動作状態に留まり得る。所
定の時間間隔が経過し、リモートコントロール１０２がいかなるユーザ入力も検出しなか
った場合、リモートコントロール１０２は、非アクティブ動作状態に遷移し、フローはブ
ロック３１４に続く。所定の時間間隔が経過する前にリモートコントロール１０２がユー
ザ入力を検出した場合、リモートコントロールは、アクティブ動作状態に遷移し、フロー
はブロック３０６（図３において「ＮＯ（１）」経路として表されている）に続く。所定
の時間間隔が経過していない場合、およびリモートコントロール１０２がいかなるユーザ
入力も検出していない場合、リモートコントロール１０２は、スリープ動作状態に留まり
、フローはブロック３１２（図３において「ＮＯ（２）」経路として表されている）にル
ープバックする。
【００７８】
　[0093]ブロック３１４において、第１のネットワークデバイスは、スリープ動作状態か
ら非アクティブ動作状態に遷移する。たとえば、節電ユニット１０６は、リモートコント
ロール１０２が非アクティブ動作状態に遷移することを引き起こすことができる。ブロッ
ク３１４からのフローは終了する。リモートコントロール１０２は、非アクティブ動作状
態にある間に次のユーザ入力を待つものとしてよい。
【００７９】
　[0094]図４のブロック３１６において、第１のネットワークデバイスは、現在の通信チ
ャネル上でコマンドメッセージを第２のネットワークデバイスに再送するかどうかを決定
する。たとえば、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、コマンドメッセージを被制御デバイス
１０４に再送するかどうかを決定することができる。現在の通信チャネル上でコマンドメ
ッセージを被制御デバイス１０４に再送するかどうかを決定するために、リモートコント
ロール１０２は、所定の再送試行回数に達したかどうか、および／または所定の再送時間
間隔が経過したかどうかを決定することができる。
【００８０】
　[0095]いくつかの実施形態において、コマンドメッセージを被制御デバイス１０４に再
送する前に、リモートコントロール１０２は、動作状態フィードバックに対する要求（「
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動作状態フィードバック要求」）を被制御デバイス１０４に送信するかどうかを決定し得
る。いくつかの実施形態において、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、被制御デバイス１０
４に動作状態フィードバックを請求する別個のメッセージを送信することができる。他の
実施形態では、動作状態フィードバック要求は、コマンドメッセージの一部として送信さ
れ得る。動作状態フィードバック要求を被制御デバイス１０４に送信することによって、
リモートコントロール１０２は、次の動作状態フィードバックのうちの１つまたは複数を
被制御デバイス１０４に要求し得る。Ａ）被制御デバイス１０４の現在の電力状態（たと
えば、被制御デバイス１０４がスイッチＯＮ／ＯＦＦされているかどうか、または被制御
デバイスがアクティブ動作状態もしくはスリープ動作状態に構成されているかどうか）、
Ｂ）被制御デバイス１０４の現在のインフラストラクチャモード（たとえば、被制御デバ
イス１０４がインフラストラクチャモードをサポートしているときに被制御デバイス１０
４が通信ネットワーク１００のアクセスポイントに関連付けられているかどうか）、Ｃ）
被制御デバイス１０４の現在の動作している通信チャネル、Ｄ）被制御デバイス１０４が
関連付けられているアクセスポイントと通信するように構成されている通信チャネル、お
よび／またはＥ）被制御デバイス１０４が、ピアツーピア（Ｐ２Ｐ）通信のためにオフチ
ャネルで動作するかどうか。一実施形態において、動作状態フィードバック要求は、被制
御デバイス１０４のデューティサイクル、被制御デバイス１０４が現在の通信チャネル上
に留まる時間間隔（「存在期間」）、および／またはリモートコントロールが被制御デバ
イス１０４への送信に使用し得る最高変調コーディング方式（ＭＣＳ）に関係する要求情
報も含み得る。被制御デバイス１０４が、Ｐ２Ｐ通信に対してオフチャネルで動作するか
どうかを決定する際に、Ｐ２Ｐ通信が被制御デバイス１０４上で有効化されているか、ま
たは無効化されているかが決定され得る。Ｐ２Ｐ通信が有効化されている場合、動作状態
フィードバックは、どのＰ２ＰチャネルがＰ２Ｐ通信に現在使用されている（たとえば、
現在アクティブである）かどうかを指示することができる。Ｐ２Ｐ通信が無効化されてい
る場合、現在の動作状態は、Ｐ２Ｐ通信に使用され得る好ましいＰ２Ｐチャネルのリスト
を指示することができる。好ましいＰ２Ｐチャネルのリストは、被制御デバイス１０４を
検出するために利用可能なＰ２Ｐチャネルが探索されるべきであるシーケンスを表すこと
ができる。
【００８１】
　[0096]一実施形態では、被制御デバイス１０４が、Ｐ２Ｐ通信に対してオフチャネルで
動作するかどうかは、被制御デバイス１０４のＭｉｒａｃａｓｔモード（Ｍｉｒａｃａｓ
ｔ通信が被制御デバイス１０４上で有効化されているか、または無効化されているか）に
よって表され得る。この実施形態では、動作状態フィードバックは、被制御デバイス１０
４のＭｉｒａｃａｓｔ通信に関係する情報を含み得る。しかしながら、他の実施形態では
、動作状態フィードバックは、被制御デバイス１０４によって実行される他の好適な種類
の通信に関係する情報を含むことができる。たとえば、動作状態フィードバックは、他の
ピアツーピアコンテンツ共有通信に関連付けられている情報を含むことができる。いくつ
かの実施形態において、動作状態フィードバックは、リモートコントロール（ＲＣ）チャ
ネルを指示することができる。ＲＣチャネルは、リモートコントロール１０２と被制御デ
バイス１０４との間で通信を交わすための既定の通信チャネルとすることができる。
【００８２】
　[0097]それに加えて、動作状態フィードバックは、被制御デバイス１０４のスリープ間
隔とアクティブ間隔とを含むことができる。上で説明されているように、スリープ間隔は
、被制御デバイス１０４がスリープ動作状態に構成され、通信を送信／受信することがで
きない持続時間を指示することができる。アクティブ間隔は、被制御デバイス１０４がア
クティブ動作状態に構成され、通信を送信／受信することができる持続時間を指示するこ
とができる。いくつかの実施形態において、動作状態フィードバックは、被制御デバイス
１０４に関連付けられている動作している通信チャネルの好ましいリスト（「チャネルス
キャンシーケンス」）を含むことができる。動作状態フィードバックは、被制御デバイス
１０４が動作する可能性の高い通信チャネルのシーケンスを指示し得る。図４を参照する
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と、現在の通信チャネル上でコマンドメッセージを再送すると決定された場合に、フロー
は、図３のブロック３０６に続く。そうでなければ、現在の通信チャネル上でコマンドメ
ッセージを再送しないと決定された場合に、フローは、図４のブロック３１８に続く。
【００８３】
　[0098]ブロック３１８において、チャネルスキャンシーケンスで別の通信チャネルを分
析するかどうかが決定される。いくつかの実装において、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は
、被制御デバイス１０４から受信された最後の動作状態フィードバックに基づき被制御デ
バイス１０４を特定するために通信チャネルをスキャンするシーケンス（「チャネルスキ
ャンシーケンス」）を決定することができる。たとえば、リモートコントロール１０２は
、被制御デバイス１０４の関連付け状態、被制御デバイス１０４がＰ２Ｐ通信のためにオ
フチャネルで動作するかどうか、被制御デバイス１０４が動的周波数選択（ＤＦＳ）チャ
ネル上で動作しているかどうか、などの様々なファクターに基づきチャネルスキャンシー
ケンスを決定することができる。特定の一例において、被制御デバイス１０４が、ＤＦＳ
チャネル上のアクセスポイントに関連付けられており、Ｍｉｒａｃａｓｔ通信を無効化し
ている場合、リモートコントロール１０２は、チャネルスキャンシーケンスをＲＣチャネ
ル、Ｍｉｒａｃａｓｔチャネル＃１、Ｍｉｒａｃａｓｔチャネル＃２、他の２．４ＧＨｚ
　ＷＬＡＮ通信チャネル、他の５ＧＨｚ　ＷＬＡＮ通信チャネルとして決定し得る。別の
特定の例では、被制御デバイス１０４が、非ＤＦＳチャネル上のアクセスポイントに関連
付けられ、Ｍｉｒａｃａｓｔ通信を有効化している場合、リモートコントロール１０２は
、チャネルスキャンシーケンスをＭｉｒａｃａｓｔチャネル＃１、非ＤＦＳ　ＡＰチャネ
ル、Ｍｉｒａｃａｓｔチャネル＃２、他の２．４ＧＨｚ　ＷＬＡＮ通信チャネル、他の５
ＧＨｚ　ＷＬＡＮ通信チャネルとして決定し得る。実施形態ではリモートコントロール１
０２が被制御デバイス１０４のＭｉｒａｃａｓｔ通信に基づきチャネルスキャンシーケン
スを決定すると記述しているけれども、実施形態はそのように制限されない。他の実施形
態では、チャネルスキャンシーケンスは、被制御デバイス１０４によって実行される他の
好適な種類の通信に基づき決定され得る。
【００８４】
　[0099]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、チャネルスキャ
ンシーケンス構造を維持することができる。チャネルスキャンシーケンス構造は、被制御
デバイス１０４の異なる動作状態フィードバックに対する所定のチャネルスキャンシーケ
ンスを含むことができる。被制御デバイス１０４から動作状態フィードバックを受信した
ことに応答して、リモートコントロール１０２は、受信された動作状態フィードバックを
チャネルスキャンシーケンス構造と比較し、適切なチャネルスキャンシーケンスを選択す
ることができる。図４を参照すると、チャネルスキャンシーケンスが分析されるべき別の
通信チャネルを含む場合、フローは、ブロック３２０に続く。そうでない場合、フローは
終了する。リモートコントロール１０２は、スリープ動作状態または非アクティブ動作状
態に遷移し、次のユーザ入力を待つものとしてよい。
【００８５】
　[00100]ブロック３２０において、第１のネットワークデバイスは、第２のネットワー
クデバイスと通信するためにチャネルスキャンシーケンス内の次の通信チャネルに遷移す
る。たとえば、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、チャネルスキャンシーケンスから決定さ
れた次の通信チャネルに遷移することができる。いくつかの実施形態において、ＷＬＡＮ
通信ユニット１０８は、次の通信チャネル上でコマンドメッセージを被制御デバイス１０
４に再送し得る。別の実施形態では、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、動作状態フィード
バック要求と併せてコマンドメッセージを送信し得る。別の実施形態において、リモート
コントロール１０２は、現在の通信チャネル上でのコマンドメッセージの所定の回数の再
送試行が失敗した後に動作状態フィードバック要求を送信し得る。別の実施形態では、リ
モートコントロール１０２は、コマンドメッセージを再送し得ず、動作状態フィードバッ
ク要求のみを送信し得る。コマンドメッセージおよび／または動作状態フィードバック要
求を被制御デバイス１０４に送信するリモートコントロール１０２の動作は、図１０およ
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び図１１を参照しつつさらに説明される。ブロック３２０から、フローは、図３のブロッ
ク３０６にループバックする。
【００８６】
　[00101]図３～４を参照しつつ上で説明されているように、いくつかの実施形態におい
て、リモートコントロール１０２は、所定の再送時間間隔が経過した後、または所定の回
数の再送試行が失敗した後に、動作状態フィードバック要求を送信することができる。た
とえば、所定の回数の再送試行が失敗した後、および／または所定の再送時間が経過した
後、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４が現在の通信チャネル上では
アクティブになっていないと推論し得る。その結果、リモートコントロール１０２は、動
作状態フィードバック要求を被制御デバイス１０４に送信することができる。いくつかの
実施形態において、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、動作状態フィードバック要求を、コ
マンドメッセージのその後の再送試行に埋め込むことができる。いくつかの実施形態にお
いて、動作状態フィードバック要求の一部として、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、動作
状態フィードバックを受信するためにリモートコントロール１０２がアクティブ動作状態
に留まる時間間隔を指示することができる。しかしながら、他の実施形態では、動作状態
フィードバック要求は、リモートコントロール１０２がアクティブ動作状態に留まる時間
間隔を指示し得ない。その代わりに、リモートコントロール１０２は、それが被制御デバ
イス１０４から動作状態フィードバックを受信するまで、または事前定義された時間間隔
が経過するまで、アクティブ動作状態に留まり得る。いくつかの実施形態において、動作
状態フィードバック要求の一部として、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、リモートコント
ロール１０２が動作状態フィードバックを待ち受ける通信チャネルを指示し得る。動作状
態フィードバック要求を受信したことに応答して、ＷＬＡＮ通信ユニット１１２は、被制
御デバイス１０４の現在の動作状態に関する情報をリモートコントロール１０２に送信す
ることができる。一実施形態では、リモートコントロール１０２は、所定の再送試行回数
の後にリモートコントロール１０２がコマンドメッセージへの応答および／または動作状
態フィードバック要求を受信しない場合にチャネルスキャンシーケンス内の次の通信チャ
ネルに切り替わることができる。別の実施形態では、リモートコントロール１０２は、所
定の再送間隔においてリモートコントロール１０２が応答を受信しない場合にチャネルス
キャンシーケンス内の次の通信チャネルに切り替わることができる。リモートコントロー
ル１０２は、被制御デバイス１０４を特定しようとして、次の通信チャネル上でコマンド
メッセージおよび／または動作状態フィードバック要求を送信することができる。
【００８７】
　[00102]図３～４では、リモートコントロール１０２が所定の再送時間間隔が経過した
後および／または所定の回数の再送試行が失敗した後に、動作状態フィードバック要求を
送信することを説明しているけれども、実施形態はそれに限定されない。いくつかの実施
形態において、リモートコントロール１０２は、定期的間隔で（動作状態フィードバック
要求を送信することなく）被制御デバイス１０４から動作状態フィードバックを受信し得
る。いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、所定の種類のユーザ
入力を検出したことに応答して動作状態フィードバック要求を送信し得る。たとえば、動
作状態フィードバック要求は、リモートコントロール１０２上の所定のボタン、所定のジ
ェスチャー、所定の音声コマンド、および／または別の好適なユーザ入力のアクティブ化
にリンクされ得る。一例において、リモートコントロール１０２は、リモートコントロー
ル１０２の電源ＯＮ／ＯＦＦボタンをユーザがアクティブ化したと決定したことに応答し
て動作状態フィードバック要求を送信することができる。別の例として、リモートコント
ロール１０２は、リモートコントロール１０２の「ｅｎｔｅｒ」または「ｓｅｌｅｃｔ」
ボタンをユーザがアクティブ化したと決定したことに応答して動作状態フィードバック要
求を送信することができる。いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２
は、リモートコントロール１０２が最後に被制御デバイス１０４から動作状態フィードバ
ックを受信してから所定の時間間隔が経過した場合に動作状態フィードバック要求を送信
することができる。たとえば、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４か
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ら動作状態フィードバック要求を受信したことに応答してタイマーを起動することができ
る。リモートコントロール１０２が、タイマーの時間が経過した後に更新された動作状態
フィードバックを受信していない場合、リモートコントロール１０２は、動作状態フィー
ドバック要求を被制御デバイス１０４に送信することができる。
【００８８】
　[00103]図３～図４を参照して上で説明されていないけれども、入力処理ユニット１１
０は、ユーザ入力１１８が検出された後、どれだけの時間が経過したかを追跡するコマン
ドタイマーを維持することができる。コマンドタイマー値がコマンド失効間隔を超えた場
合、リモートコントロール１０２は、ユーザ入力は「陳腐化（stale）」しており、もは
や有効でないと推論することができる。コマンド失効間隔は、ユーザがユーザ入力１１８
を与えて（たとえば、リモートコントロール１０２上のボタンを押して）から被制御デバ
イス１０４が対応するコマンドメッセージを受信するまでの間の最大許容可能ウェイクア
ップ待ち時間に少なくとも一部は基づき選択され得る。入力処理ユニット１１０が、ユー
ザ入力が陳腐化していると決定した場合、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、ユーザ入力を
含むコマンドメッセージを破棄し得る。ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、どの通信チャネ
ル上でもユーザ入力を含むコマンドメッセージを再送し得ない。いくつかの実施形態にお
いて、リモートコントロール１０２は、ユーザ入力を破棄した後であっても動作状態フィ
ードバック要求を送信することを続行し得る。リモートコントロール１０２は、それが被
制御デバイス１０４から動作状態フィードバックを受信するか、もしくは新しいユーザ入
力が検出されるまで、動作状態フィードバック要求を送信することを続行し得るか、また
はリモートコントロール１０２は、チャネルスキャンシーケンス内のすべての通信チャネ
ルを一度にスキャンする。
【００８９】
　[00104]図５は、被制御デバイスを特定するためのリモートコントロールの例示的な動
作を示す流れ図である。フローは、ブロック５０２に続く。
【００９０】
　[00105]ブロック５０２において、第１のネットワークデバイスは、第２のネットワー
クデバイスの動作を制御するために第１の通信チャネル上でユーザ入力を第２のネットワ
ークデバイスに送信する。図１の例を参照すると、リモートコントロール１０２の入力処
理ユニット１１０は、ユーザ入力１１８を検出することができる。たとえば、入力処理ユ
ニット１１０は、ユーザがリモートコントロール１０２のトリガーメカニズム（たとえば
、物理的ボタン、キー押下など）をアクティブ化したことを決定し得る。別の例として、
入力処理ユニット１１０は、ジェスチャーコマンド、音声コマンド、センサー情報、およ
び／または別の好適なユーザ入力を検出し得る。いくつかの実施形態において、ユーザ入
力１１８を検出したことに応答して、節電ユニット１０６は、リモートコントロール１０
２が非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移することを引き起こすことがで
きる。別の実施形態では、ユーザ入力１１８を検出したことに応答して、節電ユニット１
０６は、リモートコントロール１０２がスリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移
することを引き起こすことができる。図３を参照しつつ上で説明されているように、リモ
ートコントロール１０２の入力処理ユニット１１０は、ユーザ入力を含むコマンドメッセ
ージを生成し得る。ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、第１の通信チャネル上でコマンドメ
ッセージを被制御デバイス１０４に送信することができる。いくつかの実施形態において
、リモートコントロール１０２は、第１の通信チャネルを介して被制御デバイス１０４と
通信するように事前構成され得る。別の実施形態では、リモートコントロール１０２およ
び被制御デバイス１０４は、その後の通信のために第１の通信チャネルを選択することを
ネゴシエートし得る。フローは、ブロック５０４に続く。
【００９１】
　[00106]ブロック５０４において、第１のネットワークデバイスは、第１の通信チャネ
ル上で第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信しないことに少なくと
も一部は基づき、第２のネットワークデバイスが第１の通信チャネル上で動作しているか
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どうかを決定する。図３を参照しつつ上で説明されているように、リモートコントロール
１０２のＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、リモートコントロール１０２が被制御デバイス
１０４から肯定応答メッセージを受信しない場合に、被制御デバイス１０４が第１の通信
チャネル上で動作していないと決定し得る。いくつかの実施形態において、リモートコン
トロール１０２は、再送時間が経過し、および／または所定の回数の再送試行が失敗した
後に被制御デバイス１０４が第１の通信チャネル上で動作していないと決定し得る。以下
でさらに説明されるようないくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は
、異なる通信パラメータ（たとえば、ＭＣＳレベル）を使用してユーザ入力および／また
は動作状態フィードバック要求を再送しようとして失敗した後に被制御デバイス１０４が
第１の通信チャネル上で動作していないと決定し得る。いくつかの実施形態において、リ
モートコントロール１０２は、図１１において以下で説明されるように、コマンド失効時
間が経過した後、または第１の通信チャネルに対するチャネルサーチ期間が経過した後に
、被制御デバイス１０４が第１の通信チャネル上で動作していないと決定し得る。フロー
は、ブロック５０６に続く。
【００９２】
　[00107]ブロック５０６において、第１のネットワークデバイスは、第２のネットワー
クデバイスが第１の通信チャネル上で動作していないと決定したことに応答してチャネル
スキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャンする。図３および図４におい
て上で説明されているように、リモートコントロール１０２は、第２のネットワークデバ
イスから以前に受信されている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づきチャネ
ルスキャンシーケンスを決定し得る。たとえば、リモートコントロール１０２および被制
御デバイス１０４は、より早い時刻に同じ通信チャネル上で動作している可能性がある。
被制御デバイス１０４は、より早い時刻に動作状態フィードバックをリモートコントロー
ル１０２に与えている可能性がある。この例では、リモートコントロール１０２は、動作
状態フィードバックを記憶し、被制御デバイス１０４を特定するために記憶されている動
作状態フィードバックから決定されたチャネルスキャンシーケンスを使用し得る。リモー
トコントロール１０２は、記憶されている動作状態フィードバックを置き換えるために新
しい動作状態フィードバックが受信されるまでより早い時刻に受信された記憶されている
動作状態フィードバックを使用し得る。ブロック５０６において、リモートコントロール
１０２は、被制御デバイス１０４から新しい動作状態フィードバック要求を受信していな
い。したがって、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４を探索するチャ
ネルスキャンシーケンスを決定するために以前に受信された動作状態フィードバックを使
用し得る。リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４が動作する可能性の高
い通信チャネルを決定するためにチャネルスキャンシーケンスを使用し得る。被制御デバ
イス１０４が第１の通信チャネル上で動作していないと決定したことに応答して、リモー
トコントロール１０２は、チャネルスキャンシーケンスで指示されている次の通信チャネ
ルに切り替わり得る。リモートコントロール１０２は、次の通信チャネル上でユーザ入力
を被制御デバイス１０４に再送し得る。図１１においてさらに説明されるように、リモー
トコントロール１０２は、リモートコントロール１０２が被制御デバイス１０４を特定す
るまでチャネルスキャンシーケンス内にリストされている各通信チャネルをスキャンし成
功し得る。フローは、ブロック５０８に続く。
【００９３】
　[00108]ブロック５０８において、第１のネットワークデバイスは、第２の通信チャネ
ル上でユーザ入力を送信した後に第２の通信チャネル上で第２のネットワークデバイスか
ら肯定応答メッセージを受信したことに応答して第２の通信チャネル上で第２のネットワ
ークデバイスが動作していると決定する。いくつかの実施形態において、リモートコント
ロール１０２は、チャネルスキャンシーケンスの第２の通信チャネル上でユーザ入力を再
送し得、第２の通信チャネル上で肯定応答メッセージを受信し得る。リモートコントロー
ル１０２は、第２の通信チャネル上で被制御デバイス１０４とのその後の通信を交わすこ
とを決定し得る。いくつかの実施形態において、第２のネットワークデバイスから肯定応
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答メッセージを受信した後に、電力制御ユニット１１０は、リモートコントロール１０２
がアクティブ動作状態から中間スリープ動作状態に遷移することを引き起こし得る。上で
説明されているように、リモートコントロール１０２は、別のユーザ入力を受信すること
を予想して所定の時間間隔の間、スリープ動作状態に留まり得る。所定の時間間隔が経過
し、リモートコントロール１０２がいかなるユーザ入力も検出しなかった場合、リモート
コントロール１０２は、非アクティブ動作状態に遷移する。他の実施形態では、リモート
コントロール１０２は、第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信すること
、および／または第２のネットワークデバイスから動作状態フィードバックを受信するこ
とに成功した後、アクティブ動作状態から非アクティブ動作状態に遷移し得る。この実施
形態では、リモートコントロール１０２は、中間スリープ動作状態で動作し得ない。ブロ
ック５０８からのフローは終了する。
【００９４】
　[00109]図６は、動作状態フィードバックを要求するためのリモートコントロールの例
示的な動作を示す流れ図である。フローは、ブロック６０２に続く。
【００９５】
　[00110]ブロック６０２において、第１のネットワークデバイスは、第２のネットワー
クデバイスの動作を制御するためにユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信する
。図１の例を参照すると、リモートコントロール１０２の入力処理ユニット１１０は、ユ
ーザ入力１１８を検出することができる。たとえば、入力処理ユニット１１０は、ユーザ
がリモートコントロール１０２のトリガーメカニズム（たとえば、物理的ボタン、キー押
下など）をアクティブ化したことを決定し得る。別の例として、入力処理ユニット１１０
は、ジェスチャーコマンド、音声コマンド、センサー情報、および／または別の好適なユ
ーザ入力を検出し得る。いくつかの実施形態において、ユーザ入力１１８を検出したこと
に応答して、節電ユニット１０６は、リモートコントロール１０２がアクティブ動作状態
で動作することを引き起こすことができる。
【００９６】
　[00111]図３を参照しつつ上で説明されているように、入力処理ユニット１１０は、ユ
ーザ入力を含むコマンドメッセージを生成し得る。ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、通信
チャネル上でコマンドメッセージを被制御デバイス１０４に送信することができる。いく
つかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、事前定義された通信チャネル
を介して被制御デバイス１０４と通信するように事前構成され得る。別の実施形態では、
リモートコントロール１０２および被制御デバイス１０４は、その後の通信のために通信
チャネルを選択することをネゴシエートし得る。フローは、ブロック６０４に続く。
【００９７】
　[00112]ブロック６０４において、第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセー
ジを受信しないことに応答して、第１のネットワークデバイスから第２のネットワークデ
バイスへのユーザ入力のその後の再送に動作状態フィードバック要求が埋め込まれる。図
３を参照しつつ上で説明されているように、リモートコントロール１０２は、被制御デバ
イス１０４に様々な種類の情報を要求する動作状態フィードバック要求を送信し得る。た
とえば、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４を特定するためにチャネ
ルスキャンシーケンスを決定する動作状態フィードバック要求を送信し得る。フローは、
ブロック６０６に続く。
【００９８】
　[00113]ブロック６０６において、第１のネットワークデバイスは、第２のネットワー
クデバイスから以前に受信された動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき、ユ
ーザ入力を第１のネットワークデバイスから第２のネットワークデバイスに再送するため
の第１の通信チャネルを決定する。いくつかの実施形態において、リモートコントロール
１０２は、被制御デバイス１０４から以前に受信された動作状態フィードバックからチャ
ネルスキャンシーケンスを決定することができる。リモートコントロール１０２は、被制
御デバイス１０４を特定しようとして、チャネルスキャンシーケンスによって指示される
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第１の通信チャネル上でユーザ入力および／または動作状態フィードバック要求を再送す
ることができる。いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２が、動作状
態フィードバック要求に応答して被制御デバイス１０４から動作状態フィードバックを受
信しない場合、リモートコントロール１０２は、所定の再送時間間隔が経過する、動作状
態フィードバックが受信される、および／または肯定応答メッセージが受信されるまで、
第１の通信チャネル上でユーザ入力および／または動作状態フィードバック要求を再送し
得る。リモートコントロール１０２は、すべての通信チャネルがスキャンされてしまうま
で、または被制御デバイス１０４が検出されるまで、チャネルスキャンシーケンス内にリ
ストされている各通信チャネル上でユーザ入力および／または動作状態フィードバック要
求を送信し得る。いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、動作状
態フィードバック要求に応答して第２のネットワークデバイスから新しい動作状態フィー
ドバックを受信し得る。リモートコントロール１０２は、新しい動作状態フィードバック
に少なくとも一部は基づきチャネルスキャンシーケンスを決定し得る。リモートコントロ
ール１０２は、第２のネットワークデバイスがチャネルスキャンシーケンスに少なくとも
一部は基づき第１の通信チャネルから第２の通信チャネルに遷移することを決定し得る。
リモートコントロール１０２は、第２の通信チャネル上でその後のユーザ入力を送信する
ことができる。ブロック６０６からのフローは終了する。
【００９９】
　[00114]図７は、被制御デバイスへの送信のために複数のユーザ入力を統合するリモー
トコントロールの流れ図７００である。フローは、ブロック７０２から始まる。
【０１００】
　[00115]ブロック７０２において、通信ネットワークの第１のネットワークデバイスは
、通信ネットワークの第２のネットワークデバイスへの送信のための現在のユーザ入力を
受信する。図１の例を参照すると、リモートコントロール１０２の入力処理ユニット１１
０は、ユーザ入力１１８を検出することができる。たとえば、入力処理ユニット１１０は
、ユーザがリモートコントロール１０２のトリガーメカニズム（たとえば、物理的ボタン
、仮想ボタンなど）をアクティブ化したことを決定し得る。別の例として、入力処理ユニ
ット１１０は、ジェスチャーユーザ入力、音声ユーザ入力、センサー情報、および／また
は別の好適なユーザ入力を検出し得る。図３のブロック３０４を参照しつつ上で同様に説
明されているように、現在のユーザ入力を検出したことに応答して、節電ユニット１０６
は、リモートコントロール１０２が非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移
することを引き起こすことができる。別の例では、現在のユーザ入力を検出したことに応
答して、節電ユニット１０６は、リモートコントロール１０２がスリープ動作状態からア
クティブ動作状態に遷移することを引き起こすことができる。フローは、ブロック７０４
に続く。
【０１０１】
　[00116]ブロック７０４において、第１のネットワークデバイスが、前のユーザ入力を
第２のネットワークデバイスに送信しているかどうかが決定される。たとえば、入力処理
ユニット１１０は、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８が、前のユーザ入力を被制御デバイス１
０４に現在送信中であるかどうかを決定することができる。たとえば、ユーザは、リモー
トコントロール１０２上での第１のボタンをアクティブ化し得る。リモートコントロール
１０２が第１のボタンのアクティブ化の指示を送信している（か、または再送している）
間に、ユーザは、リモートコントロール１０２上で第２のボタンをアクティブ化し得る。
第１のネットワークデバイスが、前のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに現在送
信中である場合、フローは、ブロック７０６に続く。そうでない場合、フローはブロック
７０８に続く。
【０１０２】
　[00117]ブロック７０６において、前のユーザ入力が有効であるかどうかが決定される
。たとえば、入力処理ユニット１１０は、前のユーザ入力が有効であるか、タイムアウト
しているかを決定し、それを無効にすることができる。いくつかの実施形態において、前
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のユーザ入力が有効であるかどうかを決定するために、入力処理ユニット１１０は、前の
ユーザ入力がリモートコントロール１０２で検出された後にコマンド失効間隔が経過した
かどうかを決定することができる。別の実施形態では、入力処理ユニット１１０は、前の
ユーザ入力を送信するための所定の再送時間間隔が経過したかどうか、および／または所
定の再送試行回数に達したかどうかを決定することができる。
【０１０３】
　[00118]いくつかの実施形態において、入力処理ユニット１１０は、前のユーザ入力と
現在のユーザ入力とを比較して、前のユーザ入力が現在のユーザ入力から明確に異なるか
どうかを決定し得る。いくつかの実施形態において、現在のユーザ入力および前のユーザ
入力が、同じ値を有している場合（たとえば、ユーザが同じボタンを２回押した場合）、
入力処理ユニット１１０は、所定のルールセットを参照して、現在のユーザ入力が前のユ
ーザ入力の複製であるかどうかと、ユーザ入力の一方または両方を送信するかどうかとを
決定し得る。いくつかの実施形態において、入力処理ユニット１１０は、ユーザ入力の種
類とユーザ入力が与えられた状況とに少なくとも一部は基づきユーザ入力の一方または両
方を送信するかどうかを決定し得る。入力処理ユニット１１０は、連続する同一のユーザ
入力が複製または一意的なユーザ入力として考えられるべきかどうかを指示する所定のル
ールセットを参照し得る。一実施形態において、入力処理ユニット１１０は、アクティブ
化されるボタンの種類に基づき連続する同一のユーザ入力が複製または一意的なユーザ入
力として考えられるべきかどうかを決定し得る。たとえば、電源ＯＮ／ＯＦＦボタンが複
数回連続的にアクティブ化された場合、入力処理ユニット１１０は、ユーザが電源ＯＮ／
ＯＦＦボタンを１回だけ押すことを意図していたと推論し得る。この例では、入力処理ユ
ニット１１０は、電源ＯＮ／ＯＦＦボタンの第２のアクティブ化は電源ＯＮ／ＯＦＦボタ
ンの第１のアクティブ化の複製であると推論し得る。別の例として、ボリュームボタンが
複数回連続的にアクティブ化された場合、入力処理ユニット１１０は、ユーザがボリュー
ムボタンを複数回押すことを意図していたと推論し得る。この例では、入力処理ユニット
１１０は、ボリュームボタンの第２のアクティブ化はボリュームボタンの第１のアクティ
ブ化から明確に異なると推論し得る。前のユーザ入力が有効である場合、フローはブロッ
ク７１０に続く。そうでない場合、フローはブロック７０８に続く。
【０１０４】
　[00119]ブロック７０８において、第１のネットワークデバイスは、現在のユーザ入力
を含むコマンドメッセージを第２のネットワークデバイスに送信する。図３のブロック３
０６を参照しつつ上で同様に説明されているように、入力処理ユニット１１０は、現在の
ユーザ入力を含むコマンドメッセージを生成することができる。いくつかの実施形態にお
いて、入力処理ユニット１１０は、前のユーザ入力は有効でないが、現在のユーザ入力は
有効である場合に、現在のユーザ入力を含むコマンドメッセージを生成することができる
。上で説明されているように、前のユーザ入力は、ユーザが前のユーザ入力を与えた後に
コマンド失効間隔が経過した場合、前のユーザ入力を送信するための所定の再送時間間隔
が経過した場合、所定の再送試行回数に達した場合などの場合に、有効ではあり得ない。
別の実施形態では、入力処理ユニット１１０は、現在のユーザ入力が検出されたときにリ
モートコントロール１０２が前のユーザ入力を送信しようとしていなかった場合に、現在
のユーザ入力を含むコマンドメッセージを生成することができる。ＷＬＡＮ通信ユニット
１０８は、コマンドメッセージを被制御デバイス１０４に送信することができる。いくつ
かの実施形態において、図３～図４を参照しつつ上で同様に説明されているように、リモ
ートコントロール１０２は、必要に応じて、コマンドメッセージを再送し、通信チャネル
を切り替えて被制御デバイス１０４を探索し、および／または動作状態フィードバック要
求を送信し得る。ブロック７０８からのフローは終了する。リモートコントロール１０２
は、スリープ動作状態または非アクティブ動作状態に遷移し、次のユーザ入力を待つもの
としてよい。
【０１０５】
　[00120]ブロック７１０において、前のユーザ入力および現在のユーザ入力は、第２の
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ネットワークデバイスに送信される。上で説明されているように、前のユーザ入力は、ユ
ーザが前のユーザ入力を与えた後にコマンド失効間隔が経過していない場合、前のユーザ
入力を送信するための所定の再送時間間隔が経過していない場合、所定の再送試行回数に
達していない場合などの場合に、有効であり得る。したがって、前のユーザ入力は、現在
のユーザ入力が与えられたときにリモートコントロール１０２が前のユーザ入力を被制御
デバイス１０４に送信（または再送）しようとしていた場合に有効であり得る。たとえば
、前のユーザ入力が有効であると決定したことに応答して、また前のユーザ入力が現在の
ユーザ入力から明確に異なると決定したことに応答して、リモートコントロール１０２は
、前のユーザ入力と現在のユーザ入力を単一のコマンドメッセージで送信することができ
る。たとえば、前のユーザ入力および現在のユーザ入力は、各々、ユーザがボリュームア
ップボタンをアクティブ化したことに応答し得る。この例では、入力処理ユニット１１０
は、「ｉｎｃｒｅａｓｅ　ｖｏｌｕｍｅ」ボタンの連続的アクティブ化が受け入れ可能で
あると（たとえば、所定のルールセットを参照することに基づき）決定し得る。入力処理
ユニット１１０は、ユーザがボリュームアップボタンを２回押すことを意図していたと決
定することができる。入力処理ユニット１１０は、前のユーザ入力および現在のユーザ入
力が一意的な、明確に異なる入力であると推論し得る。リモートコントロール１０２は、
前のユーザ入力と現在のユーザ入力の両方を共通のコマンドメッセージで送信し得る。い
くつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、両方のユーザ入力をドロッ
プする前に、所定の再送時間間隔の間、および／または所定の回数の再送試行の間、前の
ユーザ入力と現在のユーザ入力とを送信し得る。したがって、前のユーザ入力が有効であ
る間に現在のユーザ入力が与えられた場合、リモートコントロール１０２は、前のユーザ
入力と現在のユーザ入力とに対する再送時間間隔を事実上リスタートする。いくつかの実
施形態において、現在のユーザ入力が前のユーザ入力の複製である場合、リモートコント
ロール１０２は、前のユーザ入力に対する再送時間間隔をリスタートすることができる。
ブロック７１２からのフローは終了する。
【０１０６】
　[00121]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、リモートコン
トロール１０２がチャネルスキャンシーケンスの通信チャネル上で前のユーザ入力を再送
している、および／または動作状態フィードバックを請求している間に現在のユーザ入力
を受信し得る。リモートコントロール１０２は、チャネルスキャン手順をリスタートし得
ず、現在のユーザ入力を受信したことに応答して以前にスキャンされた通信チャネルを再
スキャンし得ない。その代わりに、リモートコントロール１０２は、前のユーザ入力、現
在のユーザ入力、および／または動作状態フィードバック要求を送信しながらチャネルス
キャンシーケンス内に残っている通信チャネルをスキャンし続けることができる。
【０１０７】
　[00122]図７では、リモートコントロール１０２が複数の連続的に受信されたユーザ入
力が一意的であるかまたは複製であるかを決定することを説明しているけれども、実施形
態はそれに限定されない。その代わりに、リモートコントロール１０２は、コマンドメッ
セージで各ユーザ入力を被制御デバイス１０４に送信することができる。被制御デバイス
１０４の入力処理ユニット１１４は、リモートコントロール１０２を参照しつつ上で同様
に説明されているように、ユーザ入力のどれかが複製であるかどうかを確認するために受
信されたユーザ入力を分析し得る。被制御デバイス１０４が、同じユーザ入力を複数回連
続的に受信する場合、入力処理ユニット１１４は、連続的に受信されたユーザ入力が、所
定のルールセットに基づき一意的であるかまたは複製であるかを決定することができる。
これらのルールは、リモートコントロール１０２で検出された連続的ユーザ入力（たとえ
ば、ボタン押下）の間の相対的タイミングに少なくとも一部は基づきリモートコントロー
ル１０２によってさらに強化され得る。次いで、被制御デバイス１０４は、一意的なユー
ザ入力を処理し、複製のユーザ入力を破棄することができる。
【０１０８】
　[00123]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２および被制御デバ
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イス１０４は、複数のユーザ入力動作モードをサポートし得る。たとえば、リモートコン
トロール１０２および被制御デバイス１０４は、プッシュボタン入力動作モード、ジェス
チャー入力動作モード、音声入力動作モード、ワイヤレスオーディオ入力動作モード、ま
たは別の好適な入力動作モードをサポートし得る。いくつかの実施形態において、リモー
トコントロール１０２および被制御デバイス１０４は、入力動作モードに応じて、電力節
約のための異なる動作を実行し得る。プッシュボタン入力動作モードを実装するための動
作は、図８を参照しつつさらに説明される。ジェスチャー入力動作モードを実装するため
の動作は、図９を参照しつつさらに説明される。
【０１０９】
　[00124]図８は、プッシュボタン入力動作モードでのＷＬＡＮ対応リモートコントロー
ルの例示的な動作を示すタイミング図である。図８において、タイミング図８００は、リ
モートコントロール１０２の動作を図示している。タイミング図８５０は、リモートコン
トロール１０２の動作に応答する被制御デバイス１０４の動作を示している。図８には示
されていないけれども、被制御デバイス１０４は、図８の動作が実行される前に、スイッ
チがオンにされ、リモートコントロール１０２とのペアリングが行われ得る。ユーザ入力
がない間、リモートコントロール１０２は、非アクティブ動作状態に構成されている（時
間間隔８０２）。リモートコントロール１０２は、ユーザがリモートコントロール１０２
上のボタンをアクティブ化したときにアクティブ動作状態に遷移する。リモートコントロ
ール１０２は、時間間隔８０４において非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に
遷移する。リモートコントロール１０２は、ＷＬＡＮ通信プロトコルに従って時間間隔８
０６においてチャネルアクセスを求めて競合する。リモートコントロール１０２は、時間
間隔８０６においてチャネルはアクセスを求めて競合している間にアクティブ動作状態に
構成され得る。リモートコントロール１０２は、ユーザがリモートコントロール１０２上
のボタンをアクティブ化することに基づきコマンドメッセージ（ＣＭＤ）８０８を生成す
る。リモートコントロール１０２は、コマンドメッセージ８０８を被制御デバイス１０４
に送信する。被制御デバイス１０４は、コマンドメッセージ８０８を受信し、肯定応答メ
ッセージ８１０をリモートコントロール１０２に送信する。
【０１１０】
　[00125]いくつかの実施形態において、図８に示されているように、リモートコントロ
ール１０２は、被制御デバイス１０４から肯定応答メッセージ８１０を受信するとすぐに
非アクティブ動作状態に遷移して戻ることをし得ない。その代わりに、リモートコントロ
ール１０２は、ユーザがリモートコントロール１０２の別のボタンをアクティブ化するこ
とを予想してスリープ動作状態に一時的に遷移し得る。上で説明されているように、スリ
ープ動作状態は、アクティブ動作状態と非アクティブ動作状態との間の中間の低電力動作
状態とすることができる。スリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移することに対
する応答時間は、非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移することに対する
応答時間よりも短くなり得る。図８において、非アクティブ動作状態およびスリープ動作
状態は、陰影を付けたブロックを使用して図示されている。非アクティブ動作状態は、ス
リープ動作状態に比べて高くなっているブロックを使用して図示されている。リモートコ
ントロール１０２は、非アクティブ動作状態に遷移する前の所定のタイムアウト間隔８２
６の間、スリープ動作状態に留まるように構成され得る。所定のタイムアウト間隔８２６
は、スリープ動作状態に留まることに関連付けられている電力の量に対して非アクティブ
動作状態からアクティブ動作状態に遷移することに関連付けられている電力および待ち時
間の量を最適化することによって選択され得る。
【０１１１】
　[00126]図８の例では、リモートコントロール１０２が、時間間隔８１２において（所
定のタイムアウト間隔８２６内で）スリープ動作状態にある間、ユーザは、リモートコン
トロール１０２上の第２のボタンをアクティブ化する。リモートコントロール１０２は、
時間間隔８１４においてスリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移する。たとえば
、時間間隔８１４において、リモートコントロール１０２は、リモートコントロール１０
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２の処理コンポーネントおよび／または通信コンポーネントを電源オンまたはアクティブ
化し得る。リモートコントロール１０２は、ＷＬＡＮ通信プロトコルに従って時間間隔８
１６においてチャネルアクセスを求めて競合する。リモートコントロール１０２は、時間
間隔８１６においてチャネルアクセスを求めて競合している間にアクティブ動作状態に構
成され得る。リモートコントロール１０２は、ユーザがリモートコントロール１０２上の
第２のボタンをアクティブ化することに基づきコマンドメッセージ８１８を生成する。リ
モートコントロール１０２は、コマンドメッセージ８１８を被制御デバイス１０４に送信
する。被制御デバイス１０４は、コマンドメッセージ８１８を受信し、肯定応答メッセー
ジ８２０をリモートコントロール１０２に送信する。
【０１１２】
　[00127]肯定応答メッセージ８２０を受信した後、リモートコントロール１０２は、ス
リープ動作状態８２２に遷移して戻り、別の所定のタイムアウト間隔８２８を開始する。
図８において、リモートコントロール１０２は、所定のタイムアウト間隔８２８において
いかなるユーザ入力をも受信しない。したがって、所定の時間間隔８２８が経過した後、
リモートコントロール１０２は、ユーザが被制御デバイス１０４を制御することを望んで
いないと推論し得る。所定の時間間隔８２８が経過した後、リモートコントロール１０２
は、スリープ動作状態から非アクティブ動作状態に遷移する（時間間隔８２４）。
【０１１３】
　[00128]図９は、ジェスチャー入力動作モードでのＷＬＡＮ対応リモートコントロール
の例示的な動作を示すタイミング図である。図９において、タイミング図９００は、リモ
ートコントロール１０２の動作を図示している。タイミング図９５０は、リモートコント
ロール１０２の動作に応答する被制御デバイス１０４の動作を示している。図９には示さ
れていないけれども、被制御デバイス１０４は、図９の動作が実行される前に、スイッチ
がオンにされ、リモートコントロール１０２とのペアリングが行われ得る。ユーザ入力が
ない間、リモートコントロール１０２は、非アクティブ動作状態に構成されている（時間
間隔９０２）。リモートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２が非アクテ
ィブ動作状態に構成されている間にユーザ入力を検出する。たとえば、ユーザは、リモー
トコントロール１０２上のボタンをアクティブ化してジェスチャー入力動作モードを開始
し得る。別の例として、ユーザ入力は、ジェスチャー入力を表すセンサー情報（以下で説
明される）とすることができる。リモートコントロール１０２は、リモートコントロール
１０２がユーザ入力を検出したことに応答してアクティブ動作状態に遷移し得る。リモー
トコントロール１０２は、時間間隔９０４において非アクティブ動作状態からアクティブ
動作状態に遷移し得る。リモートコントロール１０２は、ＷＬＡＮ通信プロトコルに従っ
て時間間隔９０６においてチャネルアクセスを求めて競合する。リモートコントロール１
０２は、時間間隔９０６においてチャネルアクセスを求めて競合している間にアクティブ
動作状態に構成され得る。
【０１１４】
　[00129]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、一体化された
センサー（たとえば、加速度計、ジャイロスコープ、マイクロフォンなど）を備え、これ
により、リモートコントロール１０２がジェスチャー入力動作モードで動作することを可
能にし得る。いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、一体化され
たセンサーからセンサー情報を受信し、リモートコントロール１０２上の電池電力を節約
することを目的として生のセンサー情報（未処理の）を被制御デバイス１０４に送信し得
る。図９に示されているように、リモートコントロール１０２は、センサー情報を含むコ
マンドメッセージ９０８を生成し、コマンドメッセージ９０８を被制御デバイス１０４に
送信する。被制御デバイス１０４は、コマンドメッセージ９０８を受信し、肯定応答メッ
セージ９１０をリモートコントロール１０２に送信する。
【０１１５】
　[00130]被制御デバイス１０４は、センサー情報を処理し、受信されたセンサー情報に
どのように応答するかを決定し得る。たとえば、ユーザは、リモートコントロール１０２
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を、被制御デバイス１０４上に表示される要素を選択するためのポインタとして使用し得
る。リモートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２内に組み込まれている
加速度計から対応するセンサー情報を受信し、センサー情報を被制御デバイス１０４に転
送し得る。被制御デバイス１０４は、センサー情報を処理し、ユーザが選択することを望
んでいる要素を識別し得る。次いで、被制御デバイス１０４は、要素を選択する視覚的指
示を提示し得る。
【０１１６】
　[00131]ジェスチャー入力動作モードでは、センサー情報が生成され、リモートコント
ロール１０２から送信される速度は、典型的には、ユーザがジェスチャー入力を与える速
度よりも速い。リモートコントロール１０２は、連続的コマンドメッセージを送信する間
にアクティブ動作状態からスリープ動作状態に遷移するように構成され得る。たとえば、
図９において以下でさらに説明されるように、リモートコントロール１０２は、第１のコ
マンドメッセージを送信する、所定のスリープ時間間隔の間スリープ動作状態に遷移する
、所定のスリープ時間間隔が経過した後にアクティブ動作状態に遷移して第２のコマンド
メッセージを送信する、などを行い得る。
【０１１７】
　[00132]ジェスチャー入力（たとえば、センサー情報）の解釈は、典型的には、被制御
デバイス１０４によって実行される。したがって、リモートコントロール１０２は、定期
的にアクティブ動作状態に遷移して、被制御デバイス１０４からフィードバックを受信し
、ユーザが有効なジェスチャー入力を与えているかどうかを決定し得る。リモートコント
ロール１０２は、この受信されたフィードバックを使用して、ジェスチャー入力動作モー
ドが続いているかどうか、またはユーザがジェスチャー入力を与えることを停止したかど
うか（たとえば、ユーザがリモートコントロール１０２を使用することを停止したかどう
か）を決定し得る。リモートコントロール１０２は、受信されたフィードバックを使用し
て、ジェスチャー入力動作モードを終了し、センサーの電源を切り、センサー情報を被制
御デバイス１０４に送信することを停止するかどうかを決定することができる。
【０１１８】
　[00133]図９の例を参照すると、リモートコントロール１０２は、センサー情報の第１
のセットを含む第１のコマンドメッセージ９０８を被制御デバイス１０４に送信する。リ
モートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４から肯定応答メッセージ９１０を受
信する。リモートコントロール１０２は、スリープ時間間隔９１２の間に、アクティブ動
作状態からスリープ動作状態に遷移する。上で説明されているように、スリープ動作状態
は、アクティブ動作状態と非アクティブ動作状態との間の中間の低電力動作状態とするこ
とができる。スリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移することに関連付けられて
いる遷移時間および／または電力消費）は、非アクティブ動作状態からアクティブ動作状
態に遷移することに関連付けられている遷移時間（および／または電力消費）よりも小さ
いものとしてよい。図９において、非アクティブ動作状態およびスリープ動作状態は、陰
影を付けたブロックを使用して図示されている。非アクティブ動作状態は、スリープ動作
状態に比べて高くなっているブロックを使用して図示されている。スリープ時間間隔９１
２が経過した後、リモートコントロール１０２は、時間間隔９１４においてスリープ動作
状態からアクティブ動作状態に遷移する。たとえば、時間間隔９１４において、リモート
コントロール１０２は、リモートコントロール１０２の処理コンポーネントおよび／また
は通信コンポーネントを電源オンまたはアクティブ化し得る。リモートコントロール１０
２は、ＷＬＡＮ通信プロトコルに従って時間間隔９１６においてチャネルアクセスを求め
て競合する。リモートコントロール１０２は、時間間隔９１６においてチャネルアクセス
を求めて競合している間にアクティブ動作状態に構成され得る。リモートコントロール１
０２は、センサー情報の第２のセットを含む第２のコマンドメッセージ９１８を生成し、
第２のコマンドメッセージ９１８を被制御デバイス１０４に送信する。リモートコントロ
ール１０２が第１のコマンドメッセージ９０８を送信してから第２のコマンドメッセージ
９１８までの時間間隔は、パケット間時間間隔９３８と称される。
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【０１１９】
　[00134]リモートコントロール１０２は、第２のコマンドメッセージ９１８を送信した
ことに応答して被制御デバイス１０４から肯定応答メッセージ９２０を受信する。上で説
明されているように、肯定応答メッセージ９２０を受信した後、リモートコントロール１
０２は、スリープ時間間隔９２２の間に、アクティブ動作状態からスリープ動作状態に遷
移する。スリープ時間間隔９２２が経過した後、リモートコントロール１０２は、時間間
隔９２４においてスリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移する。次いで、リモー
トコントロール１０２は、センサー情報の次のセットを含む次のコマンドメッセージを送
信する。より一般的に、リモートコントロール１０２は、定期的にセンサー情報の現在の
セットを含むコマンドメッセージを送信し、スリープ時間間隔の間にスリープ動作状態に
遷移し、アクティブ動作状態に遷移してセンサー情報の次のセットを送信する。リモート
コントロール１０２は、センサー情報の現在のセットを送信してからセンサー情報の次の
セットを送信するまでの間にパケット間時間間隔９３８が維持されることを確実にし得る
。
【０１２０】
　[00135]リモートコントロール１０２は、ユーザが有効なジェスチャー入力を与えてい
るかどうかを決定することができないので、リモートコントロール１０２は、被制御デバ
イス１０４に頼って、ユーザがジェスチャー入力を与えているかどうかと、リモートコン
トロール１０２がジェスチャー入力動作モードに留まっているべきかどうかを指示し得る
。たとえば、受信されたセンサー情報を処理することに基づき、被制御デバイス１０４は
、ユーザが有効なジェスチャー入力を与えているかどうか、またはユーザがリモートコン
トロール１０２を使用することを停止したかどうかを決定することができる。いくつかの
実施形態において、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４からジェスチ
ャーフィードバックを受信するためにリモートコントロール１０２がアクティブ動作状態
にいつおよびどれだけの間留まるかを（センサー情報含むコマンドメッセージの一部とし
て）指示することができる。ジェスチャーフィードバックは、リモートコントロール１０
２がジェスチャー入力動作モードに留まるべきかどうか、またはリモートコントロール１
０２が非アクティブ動作状態に遷移すべきかどうかを指示することができる。図９の例を
参照すると、リモートコントロール１０２は、センサー情報の次のセットを含むコマンド
メッセージ９２６およびジェスチャーフィードバック要求を送信することができる。いく
つかの実施形態において、ジェスチャーフィードバック要求は、リモートコントロール１
０２がアクティブ動作状態にどれだけの間留まるかを指示することができる。しかしなが
ら、他の実施形態では、ジェスチャーフィードバック要求は、リモートコントロール１０
２がアクティブ動作状態にどれだけの間留まるかを指示し得ない。この実施形態において
、リモートコントロール１０２は、それが被制御デバイス１０４からジェスチャーフィー
ドバックを受信するまで、または事前定義された時間間隔が経過するまで、アクティブ動
作状態に留まり得る。被制御デバイス１０４は、ジェスチャーフィードバック要求を含む
コマンドメッセージ９２６を受信し、肯定応答メッセージ９２８を送信する。肯定応答メ
ッセージ９２８を受信したことに応答して、リモートコントロール１０２は、被制御デバ
イス１０４からジェスチャーフィードバックを受信することを予想してアクティブ動作状
態に留まる（時間間隔９３０において）。被制御デバイス１０４は、リモートコントロー
ル１０２によって指定された時間間隔９３０においてジェスチャーフィードバック９３２
（ＦＢ）を送信することができる。ジェスチャーフィードバックは、リモートコントロー
ル１０２がジェスチャー入力動作モードに留まるべきかどうかと、リモートコントロール
１０２がセンサー情報を被制御デバイス１０４に定期的に送信し続けるべきかどうかを指
示することができる。
【０１２１】
　[00136]リモートコントロール１０２は、ジェスチャーフィードバック９３２を受信し
たことに応答して肯定応答メッセージ９３４を被制御デバイス１０４に送信することがで
きる。リモートコントロール１０２は、ジェスチャーフィードバックを分析し、ジェスチ
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ャー入力動作モードに留まるかどうかを決定することができる。図９の例では、受信され
たジェスチャーフィードバック９３２に基づき、リモートコントロール１０２は、ユーザ
がもはやジェスチャー入力を与えていないと決定する。したがって、肯定応答メッセージ
９３４を送信した後、リモートコントロール１０２は、非アクティブ動作状態に遷移する
（時間間隔９３６）。
【０１２２】
　[00137]いくつかの実施形態において、図９を参照しつつ上で説明されているように、
リモートコントロール１０２は、ジェスチャーフィードバック要求を送信し、所定の数の
コマンドメッセージ（およびセンサー情報）が送信された後にアクティブ動作状態に留ま
ることができる。別の実施形態では、各コマンドメッセージ（すなわち、センサー情報の
各セット）が被制御デバイス１０４に送信された後、リモートコントロール１０２は、被
制御デバイス１０４からジェスチャーフィードバックを受信することを予想して所定の時
間間隔の間アクティブ動作状態に留まり得る。
【０１２３】
　[00138]図９ではリモートコントロール１０２がジェスチャーフィードバック要求を送
信し、被制御デバイス１０４がいつジェスチャーフィードバックを送信すべきかを指示す
ることを説明しているけれども、実施形態はそれに限定されない。いくつかの実施形態に
おいて、被制御デバイス１０４は、ジェスチャーフィードバックを受信するためにリモー
トコントロール１０２がアクティブ動作状態にいつどれだけの間留まるかについて予め知
っているものとしてよい。この実施形態では、リモートコントロール１０２は、ジェスチ
ャーフィードバックを被制御デバイス１０４に送信し得ない。その代わりに、被制御デバ
イス１０４は、所定の定期的時間間隔でジェスチャーフィードバックをリモートコントロ
ール１０２に自動的に送信し得る。別の実施形態では、被制御デバイス１０４は、定期的
間隔でジェスチャーフィードバックを送信し得ない。その代わりに、被制御デバイス１０
４が、ユーザがリモートコントロール１０２を使用することを停止したと決定したときに
、被制御デバイス１０４は、リモートコントロール１０２がジェスチャー入力動作モード
を終了すべきであることを（たとえば、肯定応答メッセージで）指示することができる。
別の実施形態では、被制御デバイス１０４は、被制御デバイス１０４がジェスチャーフィ
ードバックをリモートコントロール１０２にいつ送信するかを指示し得る。さらに、リモ
ートコントロール１０２が、ジェスチャー入力動作モードに留まるべきかどうかを指示す
ることに加えて、被制御デバイス１０４は、リモートコントロール１０２がセンサー情報
を被制御デバイス１０４にどれだけの頻度で送信すべきかと、リモートコントロール１０
２が被制御デバイス１０４からジェスチャーフィードバックをどれだけの頻度で待ち受け
るべきかとを指示することもできる。いくつかの実施形態において、ジェスチャーフィー
ドバックは、上ですでに説明されているように、被制御デバイス１０４の動作状態フィー
ドバックも含むことができる。
【０１２４】
　[00139]上で説明されているように、ユーザがジェスチャー入力を与える時間間隔は、
センサー情報の複数のセットの送信を包含し得る。被制御デバイス１０４は、センサー情
報の複数のセットを評価することに基づきジェスチャー入力をする推論し得る。したがっ
て、いくつかの実施形態では、センサー情報の連続するセット間の相違はほとんどないか
、または全くあり得ない。センサー情報の各セットは、ビット、シンボル、サンプル、ま
たは別の好適な情報単位に関して表され得る。いくつかの実施形態において、リモートコ
ントロール１０２は、実質的に一意的なセンサー情報を被制御デバイス１０４に送信する
ことのみによって電力を節約するように構成され得る。たとえば、リモートコントロール
１０２は、センサー情報の第１のセットを含む第１のコマンドメッセージを送信し得る。
センサー情報の第２のセットを受信した後に、リモートコントロール１０２は、センサー
情報の第２のセットがセンサー情報の第１のセットと実質的に異なるかどうかを決定し得
る。たとえば、リモートコントロール１０２は、センサー情報の第１のセットとセンサー
情報の第２のセットとの間の差がセンサー閾値より小さいかどうかを決定し得る。別の例
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として、リモートコントロール１０２は、センサー情報の第１のセットに対応するデータ
サンプルの第１のセットとセンサー情報の第２のセットに対応するデータサンプルの第２
のセットとの間の差がセンサー閾値より小さいかどうかを決定し得る。別の例として、リ
モートコントロール１０２は、センサー情報の第１のセットとセンサー情報の第２のセッ
トとの間の相関が相関閾値を超えるかどうかを決定し得る。この差がセンサー閾値よりも
小さい場合、またはこの相関が相関閾値を超える場合、リモートコントロール１０２は、
センサー情報の第２のセットがセンサー情報の第１のセットとほぼ同じであると決定する
ことができる。したがって、リモートコントロール１０２は、センサー情報の第２のセッ
トを被制御デバイス１０４に送信し得ない。しかしながら、センサー情報の第１のセット
とセンサー情報の第２のセットとの間の差が、センサー閾値以上である場合、または相関
が相関閾値を超えない場合に、リモートコントロール１０２は、センサー情報の第２のセ
ットを被制御デバイス１０４に送信し得る。したがって、リモートコントロール１０２は
、ジェスチャー入力動作モードで送信された送信回数とセンサー情報の量とを最小にする
ことができる。
【０１２５】
　[00140]いくつかの実施形態において、被制御デバイス１０４の入力処理ユニット１１
６（たとえば、ジェスチャー処理アプリケーション）は、ジェスチャー入力動作モードが
開始された後センサー情報を定期的に受信するように構成され得る。入力処理ユニット１
１６は、センサー情報を解釈し、被制御デバイス１０４の表示ユニット上に結果として得
られる出力を提示する（たとえば、要素を選択する、マウスポインタを移動する、など）
ことを行い得る。入力処理ユニット１１６は、センサー情報が適切な時刻に受信されない
場合にエラーメッセージを生成し得る。上で説明されているように、センサー情報の第２
のセットがセンサー情報の第１のセットとほぼ同じである場合、リモートコントロール１
０２は、センサー情報の第２のセットを送信し得ない。被制御デバイス１０４のＷＬＡＮ
通信ユニット１１２が、リモートコントロール１０２から現在のセンサー情報を受信しな
い場合、ＷＬＡＮ通信ユニット１１２は、現在のセンサー情報が前のセンサー情報とほぼ
同じであると推論することができる。その結果、入力処理ユニット１１６の誤りのない動
作に対して、ＷＬＡＮ通信ユニット１１２は、２回目に対する前のセンサー情報を入力処
理ユニット１１６に提供することができる。いくつかの実施形態において、ＷＬＡＮ通信
ユニット１１２は、所定のレベルのコンフォートノイズを前のセンサー情報に追加するこ
とによって現在のセンサー情報を生成することができる。これは、入力処理ユニット１１
６が、前のセンサー情報と異なる現在のセンサー情報を受信することを確実にすることが
できる。
【０１２６】
　[00141]ＷＬＡＮ通信プロトコルは、典型的には、ＷＬＡＮ対応ネットワークデバイス
が別のＷＬＡＮ対応ネットワークデバイスへの通信をどのよう伝送することができるかを
指示する様々な変調符号化方式（ＭＣＳ）レベルを指示する。各ＭＣＳレベルは、スルー
プットと信頼性との間の異なるトレードオフの関係を表す。典型的には、より高いスルー
プットレベル（たとえば、より高いデータ伝送速度）は、より低い信頼性レベルに付随し
、またその逆も言える。コマンドメッセージを被制御デバイス１０４に送信することを決
定したことに応答して、リモートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２の
エネルギー消費量を最小にし、スループットを最大にする初期ＭＣＳレベルを選択するこ
とができる。初期ＭＣＳレベルは、被制御デバイス１０４からの動作状態フィードバック
、リモートコントロール１０２の受信信号強度情報（ＲＳＳＩ）（被制御デバイス１０４
によって提供される）、および／または他の好適なファクターに基づき選択され得る。代
替的に、リモートコントロール１０２によって使用される初期ＭＣＳは、被制御デバイス
１０４からの入力に基づき選択され得る。
【０１２７】
　[00142]所定の回数の再送試行の失敗の後、リモートコントロール１０２は、伝送信頼
性を最適化する第２のＭＣＳレベルを選択することができる。リモートコントロール１０
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２は、第２のＭＣＳレベルを使用してコマンドメッセージを被制御デバイス１０４に再送
することを試みることができる。いくつかの実施形態において、第２のＭＣＳレベルでコ
マンドメッセージを再送することが失敗した場合、リモートコントロール１０２は、コマ
ンドメッセージを再送するために第３のＭＣＳレベルを選択することができる。他の実施
形態では、第２のＭＣＳレベルでコマンドメッセージを再送することが、所定の再送間隔
の間、または所定の再送試行回数に対して失敗である場合、リモートコントロール１０２
は、図３～図４を参照しつつ上で説明されているように、（チャネルスキャンシーケンス
からの）次の通信チャネルに切り替わり、次の通信チャネル上で被制御デバイス１０４を
特定することを試みることができる。異なるＭＣＳレベルでコマンドメッセージを再送す
るための動作は、図１０にさらに示されている。
【０１２８】
　[00143]図１０は、被制御デバイスと通信するために送信パラメータを変化せせるＷＬ
ＡＮ対応リモートコントロールの例示的な動作を示すタイミング図である。図１０におい
て、タイミング図１０００は、リモートコントロール１０２の動作を図示し、タイミング
図１０５０は、被制御デバイス１０４の動作を図示する。ユーザ入力がない間、リモート
コントロール１０２は、非アクティブ動作状態に構成されている（時間間隔１００２）。
ユーザ入力を検出したことに応答して、時間間隔１００４において、リモートコントロー
ル１０２は、非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移する。リモートコント
ロール１０２は、リモートコントロールの仮想／物理的ボタンのアクティブ化、音声コマ
ンド、ジェスチャーコマンドなどの、他の好適なユーザ入力に応答してアクティブ動作状
態に遷移し得る。
【０１２９】
　[00144]リモートコントロール１０２の入力処理ユニット１１０は、リモートコントロ
ール１０２でユーザ入力を検出したことに応答してコマンドメッセージ（ＣＭＤ）１００
６Ａを生成する。リモートコントロール１０２のＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、コマン
ドメッセージ１００６Ａを被制御デバイス１０４に送信する。しかしながら、タイミング
図１０５０に図示されているように、被制御デバイス１０４は、スリープ動作状態とアク
ティブ動作状態との間で定期的遷移を行う。図１０の例では、被制御デバイス１０４は、
リモートコントロール１０２がコマンドメッセージ１００６Ａを送信するときに、スリー
プ間隔１００８においてスリープ動作状態に構成されている。したがって、被制御デバイ
ス１０４は、コマンドメッセージ１００６Ａを受信せず、対応する肯定応答メッセージを
送信しない。リモートコントロール１０２が、所定の肯定応答時間間隔内で肯定応答メッ
セージを受信しない場合、ＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、所定のコマンド繰り返し間隔
１０１０でコマンドメッセージを再送することができる。
【０１３０】
　[00145]図１０に示されているように、リモートコントロール１０２は、被制御デバイ
ス１０４がスリープ動作状態に構成されている間に（スリープ間隔１００８において）コ
マンドメッセージ１００６Ｂ、１００６Ｃ、および１００６Ｄを被制御デバイス１０４に
再送する。スリープ間隔１００８が経過した後、被制御デバイス１０４は、アクティブ間
隔１０１２の間にアクティブ動作状態に遷移する。リモートコントロール１０２は、被制
御デバイス１０４がアクティブ間隔１０１２においてアクティブ動作状態に構成されてい
る間にコマンドメッセージ１００６Ｅ、１００６Ｆ、および１００６Ｇを再送し続ける。
リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４が次のスリープ間隔１０１４にお
いてスリープ動作状態に構成されている間にコマンドメッセージ１００６Ｈを送信する。
しかしながら、いくつかの実装では、被制御デバイス１０４は、メッセージ１００６Ｅ、
１００６Ｆ、１００６Ｇ、および１００６Ｈのうちのどれかを受信し肯定応答することを
しない。図１０では、メッセージ１００６Ａ～１００６Ｈは、第１のＭＣＳレベルを使用
して送信される。いくつかの実装では、アクティブ間隔１０１２において送信されるコマ
ンドメッセージ１００６Ｅ、１００６Ｆ、および１００６Ｇは、被制御デバイス１０４が
、第１のＭＣＳレベルを使用するメッセージを確実に受信することができない場合に被制
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御デバイス１０４（「Ｘ」を使用して示されている）によって受信されることに成功し得
ない。所定の再送時間間隔１０１６が経過した後（または所定の回数の再送試行が失敗し
た後）、リモートコントロール１０２は、第２のＭＣＳレベルを選択し（上で説明されて
いるように）、コマンドメッセージ１００６Ｉ、１００６Ｊ、１００６Ｋ、および１００
６Ｌで第２のＭＣＳレベルを使用してユーザ入力を再送することを開始する。第２のＭＣ
Ｓレベルを使用して送信されるメッセージ１００６Ｉ～１００６Ｌも、埋め込まれた動作
状態フィードバック要求を含み得る。図１０において、第２のＭＣＳレベルを使用して送
信され、動作状態フィードバック要求を含むメッセージ１００６Ｉ～１００６Ｌは、斜め
線を使用して示されている。
【０１３１】
　[00146]図１０の例において、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４
がスリープ間隔１０１４においてスリープ動作状態に構成されている間にコマンドメッセ
ージ１００６Ｉ、１００６Ｊ、および１００６Ｋを送信する。スリープ間隔１０１４が経
過した後、被制御デバイス１０４は、アクティブ動作状態に遷移する。リモートコントロ
ール１０２は、被制御デバイス１０４がアクティブ動作状態に構成されている間にコマン
ドメッセージ１００６Ｌを送信する。被制御デバイス１０４は、再送されたコマンドメッ
セージ１０１６Ｌを受信し、肯定応答メッセージ１０１８をリモートコントロール１０２
に送信する。上で説明されているように、リモートコントロール１０２がユーザ入力を検
出してから被制御デバイス１０４がユーザ入力を受信し肯定応答するまでの間の時間間隔
は、ウェイクアップ待ち時間１０２０である。
【０１３２】
　[00147]コマンドメッセージ１００６Ｌは、動作状態フィードバック要求を含んでいた
ので、被制御デバイス１０４は、動作状態フィードバック（ＦＢ）１０２２をリモートコ
ントロール１０２に送信する。図１０の例では、被制御デバイス１０４は、肯定応答メッ
セージ１０１８を送信した後に動作状態フィードバック１０２２をリモートコントロール
１０２に送信する。肯定応答メッセージ１０１８を受信したことに応答して、リモートコ
ントロール１０２は、被制御デバイス１０４から動作状態フィードバック１０２２を受信
するためにアクティブ動作状態に留まる。しかしながら、他の実施形態では、被制御デバ
イス１０４は、肯定応答メッセージ１０１８の一部として動作状態フィードバックを送信
し得る。動作状態フィードバック１０２２を受信した後に、リモートコントロール１０２
は、肯定応答メッセージ１０２４を被制御デバイス１０４に送信する。リモートコントロ
ール１０２は、スリープ間隔１０２６の間に、アクティブ動作状態からスリープ動作状態
に遷移する。上で説明されているように、リモートコントロール１０２は、スリープ間隔
１０２６が経過した後にスリープ動作状態から非アクティブ動作状態に遷移する。リモー
トコントロール１０２は、リモートコントロール１０２が別のユーザ入力を検出するまで
非アクティブ動作状態（時間間隔１０２８として示されている）に留まり得る。いくつか
の実施形態において、図１１でさらに説明されるように、リモートコントロール１０２は
、被制御デバイス１０４を特定するためにＭＣＳレベルと通信チャネルの両方を変化させ
得る。
【０１３３】
　[00148]いくつかの実施形態において、被制御デバイス１０４は、第１のＭＣＳレベル
を使用して送信されたコマンドメッセージ１００６Ｅ、１００６Ｆ、および１００６Ｇの
うちの１つを受信し肯定応答することを行い得る。この実施形態では、リモートコントロ
ール１０２は、第１のＭＣＳレベルを使用してその後のメッセージ（たとえば、動作状態
フィードバック要求メッセージ、第２のコマンドメッセージ、など）を送信し得る。リモ
ートコントロール１０２は、被制御デバイス１０４が第１のＭＣＳレベルを使用してメッ
セージを受信することに成功し得る場合に第２のＭＣＳレベルには切り替わり得ない。
【０１３４】
　[00149]図１１は、被制御デバイスの動作通信チャネルを識別するためのリモートコン
トロールの例示的な動作を示すタイミング図１１００である。図１１は、時間に対するＷ
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ＬＡＮ通信チャネルのグラフを示している。ユーザ入力がない間、リモートコントロール
１０２は、非アクティブ動作状態に構成されている（時間間隔１１０２）。ユーザ入力を
検出したことに応答して、時間間隔１１０４において、リモートコントロール１０２は、
非アクティブ動作状態からアクティブ動作状態に遷移する。
【０１３５】
　[00150]リモートコントロール１０２の入力処理ユニット１１０は、リモートコントロ
ール１０２でユーザ入力を検出したことに応答してコマンドメッセージ１１０６Ａを生成
する。リモートコントロール１０２のＷＬＡＮ通信ユニット１０８は、コマンドメッセー
ジ（ＣＭＤ）１１０６Ａを被制御デバイス１０４に送信する。しかしながら、被制御デバ
イス１０４は、たとえば、被制御デバイス１０４が異なる通信チャネル上で動作している
、スリープ動作状態に構成されている、などの場合に、コマンドメッセージを受信し得な
い。図１１の例では、被制御デバイス１０４は、コマンドメッセージ１１０６Ａを受信せ
ず、対応する肯定応答メッセージを送信しない。ＷＬＡＮ通信ユニット１０８が、所定の
肯定応答時間間隔内で肯定応答メッセージを受信しない場合、ＷＬＡＮ通信ユニット１０
８は、以下でさらに説明されるように、他の好適な送信パラメータ（たとえば、異なるＭ
ＣＳレベル、異なる通信チャネル、など）を使用してコマンドメッセージを再送すること
ができる。図１１では、リモートコントロール１０２は、第１のＭＣＳレベルを使用し、
第１の通信チャネル（ＣＨ＿Ａとして示されている）を介して、元のコマンドメッセージ
１１０６Ａと再送されたメッセージ１１０６Ｂおよび１１０６Ｃとを送信する。所定の再
送時間間隔が経過した後または所定の回数の再送試行が失敗した後、リモートコントロー
ル１０２は、第２のＭＣＳレベルを選択し、第２のＭＣＳレベルを使用して第１の通信チ
ャネル上でコマンドメッセージを再送する。図１１の例では、リモートコントロール１０
２は、第２のＭＣＳレベルを使用して第１の通信チャネル上でコマンドメッセージ１１０
６Ｄ、１１０６Ｅ、および１１０６Ｆを送信する。いくつかの実施形態において、コマン
ドメッセージ１１０６Ｄ、１１０６Ｅ、および１１０６Ｆは、埋め込まれた動作状態フィ
ードバック要求も含み得る。図１１では、第２のＭＣＳレベルを使用して送信されたコマ
ンドメッセージ１１０６Ｄ、１１０６Ｅ、および１１０６Ｆは、斜め線を使用して示され
ている。
【０１３６】
　[00151]所定のチャネルサーチ期間１１０８が経過した後、リモートコントロール１０
２は、次の通信チャネルを選択する。チャネルサーチ期間１１０８は、リモートコントロ
ール１０２が特定の通信チャネル上で被制御デバイス１０４を特定することを試みる時間
間隔を指すものとしてよい。チャネルサーチ期間１１０８は、被制御デバイス１０４のア
クティブ間隔とスリープ間隔とに少なくとも一部は基づき決定され得る。次の通信チャネ
ルは、チャネルスキャンシーケンス（図３～図４において上で説明されている）に少なく
とも一部は基づき決定され得る。図１１では、第１の通信チャネルに対するチャネルサー
チ期間１１０８が経過した後、リモートコントロール１０２は、第２のＷＬＡＮ通信チャ
ネル（ＣＨ＿Ｂとして示されている）を介してコマンドメッセージを再送する。リモート
コントロール１０２は、第２の通信チャネルを介して、コマンドメッセージ１１０６Ｇ、
１１０６Ｈ、などを送信する。いくつかの実施形態において、図１１に示されているよう
に、リモートコントロール１０２は、第２のＭＣＳレベルを使用してコマンドメッセージ
１１０６Ｇ、１１０６Ｈを送信し得る。しかしながら、他の実施形態では、リモートコン
トロール１０２は、上で説明されているように、第１のＭＣＳレベルを使用して第２の通
信チャネル上でいくつかのコマンドメッセージを送信し得、第２のＭＣＳレベルを使用し
て第２の通信チャネル上で残りのコマンドメッセージを送信し得る。さらに別の実施形態
では、リモートコントロール１０２は、第２のＭＣＳレベルを使用して第２の通信チャネ
ル上でいくつかのコマンドメッセージを送信し得、第３のＭＣＳレベルを使用して第２の
通信チャネル上で残りのコマンドメッセージを送信し得、というように続け得る。
【０１３７】
　[00152]図１１の例では、所定のコマンド失効時間１１１０が経過した後、リモートコ
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ントロール１０２は、ユーザ入力は「陳腐化」しており、もはや有効でないと決定する。
したがって、コマンド失効時間１１１０が経過した後、リモートコントロール１０２は、
ユーザ入力を被制御デバイス１０４に再送することを停止する。その代わりに、図１１に
示されているように、リモートコントロール１０２は、動作状態フィードバック要求（Ｒ
ＥＱ）１１１２Ａを被制御デバイス１０４に送信することのみを行う。リモートコントロ
ール１０２は、第２の通信チャネル上で複数回動作状態フィードバック要求を再送し得る
（メッセージ１１１２Ａ．．．１１１２Ｂで示されている）。第２の通信チャネルに対す
るチャネルサーチ期間１１１８が経過した後、リモートコントロール１０２は、第３の通
信チャネルに切り替わり、リモートコントロール１０２が被制御デバイス１０４から動作
状態フィードバックを受信するまで、または第３の通信チャネルに対するチャネルサーチ
期間が経過するまで動作状態フィードバック要求を再送することができる。通信チャネル
の各々に対するチャネルサーチ期間は、異なることも、同じであることもあり得る。
【０１３８】
　[00153]図１１の例では、リモートコントロール１０２は、ｎ番目の通信チャネル（Ｃ
Ｈ＿Ｎで示されている）上で動作状態フィードバック要求１１２Ｃおよび１１１２Ｄを送
信する。ｎ番目の通信チャネルに対するチャネルサーチ期間が経過した後、リモートコン
トロール１０２は、被制御デバイス１０４が動作する可能性の高いすべての通信チャネル
をそれがスキャンしたと決定する。たとえば、リモートコントロール１０２は、チャネル
スキャンシーケンスで指示されているすべての通信チャネルをそれがスキャンしたと決定
し得る。したがって、動作状態フィードバック要求１１１２Ｄを送信するのに失敗した後
、およびｎ番目の通信チャネルに対するチャネルサーチ期間が経過した後、リモートコン
トロール１０２は、アクティブ動作状態からスリープ動作状態に遷移することができる。
リモートコントロール１０２は、スリープ間隔１１１４の間、スリープ動作状態に留まる
ことができる。上で説明されているように、リモートコントロール１０２は、スリープ間
隔１１１４が経過した後にスリープ動作状態から非アクティブ動作状態に遷移する。リモ
ートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２が別のユーザ入力を検出するま
で非アクティブ動作状態（時間間隔１１１６として示されている）に留まり得る。代替的
実施形態では、リモートコントロール１０２は、フレーム１１１２Ｄを送信したことに応
答して非アクティブの動作状態１１１６に遷移し得る。
【０１３９】
　[00154]図１２は、リモートコントロールを検出するための被制御デバイスの例示的な
動作を示すタイミング図である。図１２において、タイミング図１２００は、リモートコ
ントロール１０２の動作を図示し、タイミング図１２５０は、被制御デバイス１０４の動
作を図示する。リモートコントロール１０２は、スリープ動作状態とアクティブ動作状態
との間で定期的に遷移する。同様に、被制御デバイス１０４は、スリープ動作状態とアク
ティブ動作状態との間で定期的に遷移する。タイミング図１２５０に図示されているよう
に、被制御デバイス１０４は、スリープ間隔１２０２においてスリープ動作状態に構成さ
れる。スリープ動作状態に構成されている間に、ユーザは、被制御デバイス１０４がリモ
ートコントロール１０２を特定することを引き起こす入力１２３０を与える。たとえば、
ユーザは、被制御デバイス１０４上の「ｆｉｎｄ　ｒｅｍｏｔｅ　ｃｏｎｔｒｏｌ」ボタ
ンをアクティブ化し得る。ユーザ入力１２３０に応答して、被制御デバイス１０４は、時
間間隔１２０４においてスリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移する。たとえば
、時間間隔１２０４において、被制御デバイス１０２は、被制御デバイス１０４の処理コ
ンポーネントおよび／または通信コンポーネントを電源オンまたはアクティブ化し得る。
被制御デバイス１０４は、リモートコントロール１０２がその存在をユーザに対して指示
すべきであるという要求を含むコマンドメッセージ（ＣＭＤ）１２０６Ａを生成する。
【０１４０】
　[00155]被制御デバイス１０４は、コマンドメッセージ１２０６Ａをリモートコントロ
ール１０２に送信する。たとえば、被制御デバイス１０４は、リモートコントロール１０
２と通信するために最後に使用された通信チャネル上でコマンドメッセージ１２０６Ａを
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送信し得る。しかしながら、タイミング図１２００に図示されているように、リモートコ
ントロール１０２は、スリープ動作状態とアクティブ動作状態との間で定期的遷移を行う
。たとえば、リモートコントロール１０２は、スリープ間隔１２１２においてスリープ動
作状態に構成され、時間間隔１２１４においてスリープ動作状態からアクティブ動作状態
に遷移し、アクティブ間隔１２１６においてアクティブ動作状態で動作する。アクティブ
間隔１２１６が経過した後、リモートコントロール１０２は、スリープ間隔１２１８の間
にスリープ動作状態に遷移する。被制御デバイス１０４は、コマンドメッセージ１２０６
Ａと再送されたメッセージ１２０６Ｂ、１２０６Ｃ、および１２０６Ｄとをリモートコン
トロール１０２に送信することを試み、その一方で、リモートコントロール１０２は、ス
リープ動作状態に構成されている（スリープ間隔１２１８において）。上で説明されてい
るように、被制御デバイス１０４は、所定のコマンド繰り返し間隔１２１０ごとにコマン
ドメッセージを再送し得る。スリープ間隔１２１８が経過した後、リモートコントロール
１０２は、時間間隔１２２０においてスリープ動作状態からアクティブ動作状態に遷移し
、アクティブ間隔１２２２においてアクティブ動作状態で動作する。コマンドメッセージ
１２０６Ｅの被制御デバイスの送信は、リモートコントロール１０２のアクティブ間隔１
２２２内で行われる。リモートコントロール１０２は、コマンドメッセージ１２０６Ｅを
受信し、肯定応答メッセージ１２２４を被制御デバイス１０４に送信する。それに加えて
、リモートコントロール１０２は、ユーザがリモートコントロール１０２を特定すること
ができるようにその存在をユーザに指示することもできる。たとえば、リモートコントロ
ール１０２は、リモートコントロール１０２内に組み込まれている光源（たとえば、ＬＥ
Ｄ）をアクティブ化する、触覚フィードバックを返す（たとえば、リモートコントロール
１０２を振動させる）、オーディオフィードバックを返す、などの動作を行うことができ
る。アクティブ間隔１２２２が経過した後、リモートコントロール１０２は、スリープ間
隔１２２６の間にスリープ動作状態に遷移することができる。同様に、リモートコントロ
ール１０２から肯定応答メッセージ１２２４を受信した後、被制御デバイス１０４は、ス
リープ時間間隔１２０８の間に、スリープ動作状態に遷移することができる。
【０１４１】
　[00156]図１３～図１５は、本開示の様々な実施形態による様々な例示的な状態と動作
とを説明する状態図である。状態図は、リモートコントロールまたは被制御デバイス上に
実装され得る様々な動作状態、遷移、または条件の非限定的な例である。状態図は、状態
機械（state machine）、機械可読媒体上に具現化される命令、ハードウェア、ソフトウ
ェア、または同様のものとして実装されることは理解されるであろう。いくつかの実施形
態において、装置は、図１３～図１５で説明されている状態、遷移、または条件を実装す
るように構成された命令を実行する１つまたは複数のプロセッサを備えることができる。
【０１４２】
　[00157]図１３は、リモートコントロール（たとえば、リモートコントロール１０２）
によって実行される例示的な動作を示す状態図である。リモートコントロールは、ペアリ
ングされていない動作状態１３０２で開始し得る。リモートコントロールは、リモートコ
ントロールと被制御デバイスとの間のペアリングプロセスが正常に完了した後にペアリン
グされた動作状態１３０４に遷移し得る（遷移１３０３によって示される）。リモートコ
ントロールが、被制御デバイスとのペアリングが喪失したとローカルで決定した場合、リ
モートコントロールは、ペアリングされていない動作状態１３０２に遷移し得る（遷移１
３０５によって示される）。いくつかの実施形態において、リモートコントロールは、好
適なユーザ入力に応答してペアリングされていない状態１３０２に遷移し得る（遷移１３
０５によって示されている）。代替的に、リモートコントロールは、リモートコントロー
ルが上で説明されているようなチャネルスキャンシーケンスで指示されている通信チャネ
ル上の被制御デバイスを特定しようとして失敗した後にペアリングされていない状態に遷
移し得る。さらに、リモートコントロールは、リモートコントロールがリセットされるか
、またはリスタートされるときにペアリングされていない動作状態１３０２で動作し得る
（遷移１３０６によって示される）。
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【０１４３】
　[00158]図１４は、リモートコントロール（たとえば、リモートコントロール１０２）
の例示的な電力状態動作を示す状態図である。リモートコントロールは、リモートコント
ロールがペアリングされた動作状態で動作しているときに図１４で説明されている動作を
実行し得る。リモートコントロールは、非アクティブ動作状態１４０２で開始し得る。ボ
タン押下などの、リモートコントロール（ＲＣ）イベント１４０４を受信したことに応答
して、リモートコントロールは、リストア動作状態（restore operating state）１４０
６と整定動作状態（settle operating state）１４０８とに遷移し得る。整定状態（sett
ling state）１４０８の後、リモートコントロールは、アクティブ待ち受け動作状態１４
１０に遷移し得る（遷移１４１２によって示される）。コマンドが送信のために利用可能
である場合、リモートコントロールは、状態１４１６でコマンドを被制御デバイスに送信
する（遷移１４１４によって示されている）ことを試み得る。リモートコントロールは、
リモートコントロールが被制御デバイスから層２肯定応答メッセージを受信するか（遷移
１４２０によって示されている）、またはチャネルサーチ時間間隔が経過するか（遷移１
４２２によって示されている）、またはコマンド送信するための時間間隔が経過する（遷
移１４２４によって示されている）までコマンド送信するために状態１４１６に留まり得
る（ループ１４１８によって示されている）。
【０１４４】
　[00159]チャネルサーチ時間間隔が経過した場合（１４２２）、リモートコントロール
は、チャネルスキャンリスト上の次の通信チャネルに切り替わり、次の通信チャネル上で
動作することを開始することができる（状態１４２６）。次いで、リモートコントロール
は、状態１４２６から状態１４１６への遷移１４２８によって示されているように、次の
通信チャネル上でコマンドを再送することを試みることができる。
【０１４５】
　[00160]層２肯定応答メッセージ１４２０を受信したことに応答して、リモートコント
ロールは、リモートコントロールが上位層肯定応答メッセージを受信することを予期して
いるかどうかを決定することができる（状態１４３０）。リモートコントロールが、上位
層肯定応答を受信することを予期している場合（遷移１４３２を参照）、リモートコント
ロールは、アクティブ待ち受け動作状態１４１０に遷移し、上位層肯定応答メッセージ（
ＵＬ＿ＡＣＫ）が状態１４３４で受信されるか、または新しいコマンドが送信に利用可能
になるか（遷移１４１４を参照）、または最大上位層待ち時間時間間隔が経過するまで（
状態１４４２への遷移１４４０を参照）、アクティブ待ち受け動作状態１４１０に留まる
ことができる。状態１４３４において、上位層肯定応答メッセージが受信された場合、リ
モートコントロールは、次のコマンドが送信されるようにスケジュールされる前の残り時
間を推測し得る（状態１４３４から状態１４４２への遷移１４３６を参照）。
【０１４６】
　[00161]リモートコントロールが、上位層肯定応答メッセージを受信するようにスケジ
ュールされていない場合（１４３８から状態１４３０への遷移）、または上位層肯定応答
メッセージを受信するための時間間隔が経過した場合（遷移１４４０）、リモートコント
ロールは、次のコマンドが送信されるようにスケジュールされる前の残り時間を推測する
。状態１４４２において、リモートコントロールは、残り時間と所定の閾値とを比較する
。次のコマンドが送信される前の残り時間が、所定の閾値より大きい場合、リモートコン
トロールは、遷移１４４４を介してスリープ動作状態１４４６に遷移する。しかしながら
、次のコマンドが送信される前の残り時間が、所定の閾値より大きい場合、リモートコン
トロールは、遷移１４４８を介して、ほかの状態に遷移し、それはアクティブ待ち受け動
作状態１４１０に戻る。
【０１４７】
　[00162]スリープタイムアウト間隔が経過した後、リモートコントロールは、スリープ
動作状態１４４６から非アクティブ動作状態１４０２に遷移し、これは遷移１４５０によ
って示されている。スリープ動作状態１４４６から非アクティブ動作状態１４０２への遷
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移は、リモートコントロールの「サスペンド」動作への遷移とも称され得る。リモートコ
ントロールが、スリープタイムアウト間隔が経過する前に新しいＲＣイベント（たとえば
、ボタン押下）を検出した場合、リモートコントロールは、スリープ動作状態１４４６か
ら整定動作状態１４０８に遷移し、これは遷移１４５２によって示されている。さらに、
リモートコントロールは、リモートコントロールがリセットされるか、またはリスタート
されるときに非アクティブ動作状態１４０２で動作し得る（遷移１４５４によって示され
る）。
【０１４８】
　[00163]図１５は、被制御デバイス（たとえば、被制御デバイス１０４）の例示的な電
力状態動作を示す状態図である。いくつかの実施形態において、スタンバイ動作モードに
入っている間、被制御デバイスのＷＬＡＮモジュールは、中間のスリープ動作状態とアク
ティブ動作状態との間で振動し得る。被制御デバイスは、スリープ動作状態とアクティブ
動作状態との間で遷移し、リモートコントロールから送信されるコマンドへの応答性を維
持しながら被制御デバイスのスタンバイ電力消費量を低減し得る。
【０１４９】
　[00164]被制御デバイスは、非アクティブ動作状態１５１０から開始し得る。さらに、
被制御デバイスは、被制御デバイスがリセットされるか、またはリスタートされるときに
非アクティブ動作状態１５１０で動作し得る（遷移１５７０によって示される）。定期的
タイマーイベント１５１５を検出したことに応答して（たとえば、スリープサイクルの完
了に応答して）、被制御デバイスは、リストア動作状態１５２０と整定動作状態１５３０
を通って遷移し得る。次いで、被制御デバイスは、アクティブ待ち受け動作状態１５４０
に遷移し得る。被制御デバイスは、被制御デバイスがパケットを検出するのを待つ所定の
時間間隔（たとえば、ＲＣ存在時間間隔）の間、アクティブ待ち受け動作状態１５４０に
留まり得る。パケットが検出された場合、被制御デバイスは受信動作状態１５５０に遷移
し得る（遷移１５４５によって示されている）。パケットを受信した後、被制御デバイス
は、受信動作状態１５５０からアクティブ待ち受け動作状態１５４０に遷移し（遷移１５
５５によって示されている）、受信されたパケットに少なくとも一部は基づき次の動作状
態を決定する。
【０１５０】
　[00165]次の動作状態が、アクティブ待ち受け動作状態である場合、被制御デバイスは
、所定の時間間隔（たとえば、ＲＣ存在時間間隔）をキャンセルし、アクティブ待ち受け
動作状態１５４０に留まり得るが、これは遷移１５６０によって示される。アクティブ待
ち受け動作状態１５４０では、被制御デバイスは、リモートコントロールからのその後の
コマンド／メッセージを検出するのを待ち続け得る。
【０１５１】
　[00166]しかしながら、被制御デバイスが、アクティブ待ち受け動作状態１５４０に留
まる指示を受信しない場合、被制御デバイスは、所定の時間間隔（たとえば、ＲＣ存在時
間間隔）が経過するまでアクティブ待ち受け動作状態１５４０で（スタンバイ動作モード
としての）動作し得る。ＲＣ存在時間間隔が経過した後、被制御デバイスは、遷移１５６
５を介して非アクティブ動作状態１５１０に遷移し得る。
【０１５２】
　[00167]図１～図１５は、実施形態の理解を助けることを意図された例であり、実施形
態を制限する、または請求項の範囲を限定するために使用されるべきでないことは理解さ
れるであろう。実施形態は、追加のコンポーネント、異なるコンポーネントを備えるもの
としてよく、および／または追加の動作と、より少ない動作と、異なる順序の動作と、並
列動作と、違った方法によるいくつかの動作とを実行し得る。たとえば、音声入力動作モ
ードでは、リモートコントロール１０２および被制御デバイス１０４は、ジェスチャー入
力動作モードのために図９において上で説明されているような類似の動作を実行すること
ができる。リモートコントロール１０２は、音声サンプルを含むコマンドメッセージを被
制御デバイス１０４に定期的に送信することができる。被制御デバイス１０４は、音声サ
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ンプルを処理し、適切な出力を提示することができる。さらに、被制御デバイス１０４は
、ユーザが音声入力を行っているかどうかと、リモートコントロール１０２が音声入力動
作モードに留まるべきかどうかとを指示するフィードバックをリモートコントロール１０
２に提供することができる。さらに、リモートコントロール１０２は、現在の音声サンプ
ルのセットが、前の音声サンプルのセットとほぼ同じかどうか（たとえば、ユーザが話し
ていないときに）と、現在の音声サンプルのセットを被制御デバイス１０４に提供するか
どうかとをさらに決定し得る。
【０１５３】
　[00168]図では、リモートコントロール１０２および被制御デバイス１０４がメッセー
ジを送信し受信することを説明している。しかしながら、他の実施形態では、リモートコ
ントロール１０２および被制御１０４は、パケット、フレーム、および／または他の好適
なデータ単位を送信し受信し得る。パケット、フレーム、および／または別の好適なデー
タ単位は、ヘッダフィールド、ペイロードフィールド、および／または他の好適な数の、
および種類のフィールドを含み得る。図１～図１５では、リモートコントロール１０２お
よび／または互いにもしくは他のネットワークデバイスに接続する被制御デバイス１０４
を参照している。「接続」という用語は、ネットワークデバイス間の物理的接続またはネ
ットワークデバイス間の通信結合を指すものとしてよい（たとえば、有線もしくはワイヤ
レス通信媒体およびプロトコルを使用する）。それに加えて、「接続」という用語は、ネ
ットワークデバイス間の直接的結合または１つもしくは複数の中間ネットワークデバイス
を介したネットワークデバイス間の間接的結合を指すものとしてよい。
【０１５４】
　[00169]図は、被制御デバイス１０４が動作状態フィードバック要求を受信したことに
応答して動作状態フィードバックをリモートコントロール１０２に送信することを説明し
ているけれども、実施形態はそれに限定されない。いくつかの実施形態において、動作状
態フィードバック要求を受信したことに応答して、被制御デバイス１０４は、現在の動作
状態フィードバックが最後に送信された動作状態フィードバックと同じであるかどうかを
決定することができる。もしそうであれば、被制御デバイス１０４は、現在の動作状態フ
ィードバックをリモートコントロール１０２に送信し得ない。その代わりに、被制御デバ
イス１０４は、現在の動作状態フィードバックが最後に送信された動作状態フィードバッ
クと同じであることを指示する肯定応答メッセージをリモートコントロール１０２に送信
し得る。他の実施形態では、被制御デバイス１０４は、現在の動作状態フィードバックが
最後に送信された動作状態フィードバックと同じであることを指示するためにメッセージ
内で別の好適なメッセージまたは好適な値を送信し得る。被制御デバイス１０４は、現在
の動作状態フィードバックが最後に送信された動作状態フィードバックと異なる場合に現
在の動作状態フィードバックを送信し得る。
【０１５５】
　[00170]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、チャネルスキ
ャンシーケンスで指示されているすべての通信チャネルをスキャンした後に被制御デバイ
ス１０４を検出し得ない。たとえば、リモートコントロール１０２は、被制御デバイス１
０４が抜かれている場合、リモートコントロール１０２が被制御デバイス１０４の通信範
囲外にある場合、などにおいて被制御デバイス１０４を検出し得ない。したがって、リモ
ートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２が被制御デバイス１０４を検出
することができないことと、ユーザがリモートコントロール１０２と被制御デバイス１０
４との間でペアリング動作を再実行すべきであることとをユーザに通知することができる
。他の実施形態では、リモートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２が所
定の数の連続するユーザ入力が被制御デバイス１０４に正常に送信され得なかった後に被
制御デバイス１０４を検出することができないことをユーザに通知することができる。リ
モートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２内に組み込まれている光源（
たとえば、ＬＥＤ）をアクティブ化すること、触覚フィードバックを返すこと（たとえば
、リモートコントロール１０２を振動させること）、オーディオフィードバックを返すこ
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と、リモートコントロール１０２の表示ユニット上に通知を提示することなどによって被
制御デバイス１０４とのペアリングを喪失したことをユーザに通知することができる。
【０１５６】
　[00171]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、リモートコン
トロール１０２が被制御デバイス１０４との接続性を喪失する瀬戸際にあるかどうかを指
示する機能を実装し得る。一実施形態において、リモートコントロール１０２は、リモー
トコントロール１０２と被制御デバイス１０４との間のワイヤレス通信リンクの性能測定
（たとえば、ＲＳＳＩ、誤り率、など）を監視することができる。リモートコントロール
１０２は、性能測定を性能閾値と比較して、性能測定が性能閾値に従っているかどうかを
決定することができる。たとえば、リモートコントロール１０２は、性能測定が性能閾値
よりも大きい／小さいかどうかを決定することができる。別の例として、リモートコント
ロール１０２は、性能測定が性能閾値所定のパーセンテージまたは所定の範囲内にあるか
どうかを決定することができる。性能測定を閾値と比較することに基づき、リモートコン
トロール１０２は、ワイヤレス通信リンクに関するリンクステータスインジケータを提示
するかどうかを決定することができる。リンクステータスインジケータは、リモートコン
トロール１０２が、被制御デバイス１０４のＷＬＡＮ通信可能範囲の縁にあることを指示
し得る。言い換えれば、リンクステータスインジケータは、リモートコントロール１０２
が、被制御デバイス１０４への接続性を喪失する瀬戸際にあることをユーザに指示するこ
とができる。たとえば、リモートコントロール１０２は、ＲＳＳＩがＲＳＳＩ閾値よりも
小さい場合にリンクステータスインジケータを提示することができる。別の例として、リ
モートコントロール１０２は、誤り率が誤り率閾値よりも大きい場合にリンクステータス
インジケータを提示することができる。別の例として、リモートコントロール１０２は、
ＲＳＳＩが閾値ＲＳＳＩのＲＳＳＩ閾値よりも５％（または別の好適なパーセンテージ）
小さい場合にリンクステータスインジケータを提示することができる。いくつかの実施形
態において、リンクステータスインジケータは、リモートコントロール１０２に関連付け
られている表示ユニット上に提示される通知であってもよい。別の実施形態では、リモー
トコントロール１０２は、光源（たとえば、発光ダイオードまたはＬＥＤ）点滅させるこ
と、触覚フィードバック（たとえば、振動）を返すこと、オーディオフィードバックを返
すこと、および／または他の好適なフィードバックを返すことによって、リモートコント
ロール１０２が被制御デバイス１０４への接続性を喪失することを指示するリンクステー
タスインジケータを提示し得る。ユーザは、リンクステータスインジケータを受信したこ
とに応答して被制御デバイス１０４のＷＬＡＮ通信可能範囲内でリモートコントロール１
０２を移動し得る。
【０１５７】
　[00172]いくつかの実施形態において、リモートコントロール１０２は、リモートコン
トロール１０２が被制御デバイス１０４への接続性を喪失しない場合にユーザ入力を被制
御デバイス１０４に送信し得る。いくつかの実施形態において、リモートコントロール１
０２は、リモートコントロール１０２が被制御デバイス１０４への接続性を喪失すること
を指示するリンクステータスインジケータを提示した後にユーザ入力を被制御デバイス１
０４に送信し得る。他の実施形態では、リモートコントロール１０２は、リモートコント
ロール１０２がＷＬＡＮ通信可能範囲内にあり、被制御デバイス１０４への接続性を喪失
しないことを確実にした後にユーザ入力を被制御デバイス１０４に送信し得る。この実施
形態において、リモートコントロール１０２は、リモートコントロール１０２が被制御デ
バイス１０４への接続性を喪失しないと決定されるまでユーザ入力を被制御デバイス１０
４に送信し得ない。
【０１５８】
　[00173]いくつかの実施形態において、被制御デバイス１０４は、リモートコントロー
ル１０２が被制御デバイス１０４との接続性を喪失する瀬戸際にあるかどうかを決定し得
る。被制御デバイス１０４は、リモートコントロール１０２と被制御デバイス１０４との
間の通信リンクの性能測定を監視することができる。適切なときに、被制御デバイス１０
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４は、リモートコントロール１０２が被制御デバイス１０４への接続性を喪失する瀬戸際
にあることを指示する通知を（たとえば、被制御デバイスを介して、リモートコントロー
ル１０２を介して、など）行うことができる。いくつかの実施形態において、リモートコ
ントロール１０２が、中間ネットワークデバイスを介して被制御デバイス１０４に接続す
る場合、リモートコントロール１０２、被制御デバイス１０４、および／または中間ネッ
トワークデバイスは、リモートコントロール１０２と中間ネットワークデバイスとの間の
通信リングの性能測定を監視することができる。上で説明されているように、リモートコ
ントロール１０２と中間ネットワークデバイスとの間の通信リンクの性能測定が、性能閾
値に従っていない場合、リモートコントロール１０２、被制御デバイス１０４、および／
または中間ネットワークデバイスは、リモートコントロール１０２が中間ネットワークデ
バイスのＷＬＡＮ通信可能範囲の縁にあることを知らせる通知を行うことができる。通知
は、光源（たとえば、ＬＥＤ）をアクティブ化すること、触覚フィードバックを返すこと
、オーディオフィードバックを返すこと、表示ユニット上に通知を提示することなどによ
ってもたらされ得る。リモートコントロール１０２が、被制御デバイス１０４（または中
間ネットワークデバイス）への接続性を喪失する瀬戸際にあることを知らせる通知を受信
したことに応答して、ユーザは、リモートコントロール１０２を移動して被制御デバイス
１０４（または中間ネットワークデバイス）に近付けることができる。
【０１５９】
　[00174]いくつかの実施形態において、被制御デバイス１０４は、動的周波数選択（Ｄ
ＦＳ）チャネルに切り替えて、動的周波数選択（ＤＦＳ）チャネル上で通信し得る。たと
えば、被制御デバイス１０４は、通信ネットワーク１００のアクセスポイントまたはネッ
トワークゲートウェイ（図１に図示されていない）に接続し得る。アクセスポイントがＤ
ＦＳチャネルに切り替わる場合、被制御デバイス１０４も、アクセスポイントへの接続性
を維持するためにＤＦＳチャネルに切り替わり得る。ＤＦＳチャネルは、他の通信プロト
コル（たとえば、ＲＡＤＡＲ通信）を実装するネットワークデバイスがＤＦＳチャネル上
でアクティブでない場合にのみＷＬＡＮ通信に使用され得る通信チャネルとすることがで
きる。典型的には、ＷＬＡＮ対応ネットワークデバイスは、ＤＦＳチャネルを介して通信
する前にＤＦＳチャネルがＷＬＡＮ通信に利用可能であることを確実にするのにかなり長
い時間待つ必要があり得る。したがって、電力および待ち時間を考慮して、リモートコン
トロール１０２は、ＤＦＳチャネル上で動作するように構成され得ない。したがって、被
制御デバイス１０４がＤＦＳパネル上で動作する場合、被制御デバイス１０４は、非ＤＦ
Ｓチャネルに定期的に切り替わり、リモートコントロール１０２が被制御デバイス１０４
を検出し、通信することを可能にするように構成され得る。いくつかの実施形態において
、被制御デバイス１０４は、所定の時間間隔の間、非ＤＦＳチャネルに定期的に切り替え
て、非ＤＦＳチャネル上での存在を維持することができる。所定の時間間隔は、被制御デ
バイス１０４のアクティブ間隔に少なくとも一部は基づき選択されるものとしてよい。た
とえば、被制御デバイス１０４は、それが各１００ｍｓ時間間隔において５ｍｓのアクテ
ィブ間隔を有することを（リモートコントロール１０２に）指示し得る。したがって、被
制御デバイス１０４がＤＦＳチャネル上で動作するように構成されている場合、被制御デ
バイス１０４は、各１００ｍｓ時間間隔において少なくとも５ｍｓの間に非ＤＦＳチャネ
ルに切り替わるように構成され得る。しかしながら、他の実施形態では、被制御デバイス
１０４は、好適なアクティブ間隔とスリープ間隔とを維持することができる。さらに、Ｄ
ＦＳチャネル上で動作するように構成された場合、被制御デバイス１０４は、好適な時間
間隔の間に非ＤＦＳチャネル上でアクティブ動作状態における存在を維持することができ
る。一例では、上で説明されているように、被制御デバイス１０４は、アクティブ間隔に
等しい所定の時間間隔の間に非ＤＦＳチャネルに切り替わることができる。一実施形態で
は、非ＤＦＳチャネルは、リモートコントロール１０２と被制御デバイス１０４との間で
以前にネゴシエートされた通信チャネルとすることができる。別の実施形態では、非ＤＦ
Ｓチャネルは、チャネルスキャンシーケンスからの好適な通信チャネル（たとえば、Ｍｉ
ｒａｃａｓｔ通信チャネル、２．４ＧＨｚ　ＷＬＡＮ通信チャネル、５ＧＨｚ　ＷＬＡＮ
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通信チャネルなど）とすることができる。
【０１６０】
　[00175]いくつかの実施形態において、被制御デバイス１０４は、通信ネットワーク１
００内の別のネットワークデバイスに関連付けられ、接続し得る。たとえば、被制御デバ
イス１０４は、ラップトップコンピュータ、スマートアプライアンス、または別の好適な
ネットワークデバイスに関連付けられ、接続し得る。ネットワークデバイスとメッセージ
を交換する前に、被制御デバイス１０４およびネットワークデバイスは、その後の通信の
ために好適な通信チャネルを選択することをネゴシエートし得る。被制御デバイス１０４
は、通信チャネルを選択するためにネットワークデバイスとネゴシエートしながらＤＦＳ
チャネルを含み得ない。
【０１６１】
　[00176]当業者であれば理解するように、本開示の態様は、システム、方法、またはコ
ンピュータプログラム製品として具現化され得る。したがって、本開示の態様は、全体が
ハードウェアである実施形態、ソフトウェアである実施形態（ファームウェア、常駐ソフ
トウェア、マイクロコードなどを含む）、または本明細書においてすべて「回路」、「モ
ジュール」、または「システム」と一般的に称され得るソフトウェアの態様とハードウェ
アの態様とを組み合わせた実施形態の形をとり得る。さらに、本開示の態様は、コンピュ
ータ可読プログラムコードが具現化される１つまたは複数のコンピュータ可読媒体内に具
現化されたコンピュータプログラム製品の形態をとり得る。
【０１６２】
　[00177]１つまたは複数の非一時的コンピュータ可読媒体の任意の組合せが利用され得
る。非一時的コンピュータ可読媒体は、一時的伝搬信号を唯一の例外として、すべてのコ
ンピュータ可読媒体を備える。非一時的コンピュータ可読媒体は、コンピュータ可読記憶
媒体であることもある。コンピュータ可読記憶媒体は、たとえば、電子的な、磁気的な、
光学的な、電磁気学的な、赤外線の、または半導体のシステム、装置、またはデバイス、
あるいはそれらの任意の適当な組合せであり得るが、これらに限定されない。コンピュー
タ可読記憶媒体のより具体的な例（非網羅的なリスト）は、１つまたは複数の電線を有す
る電気的接続、携帯型コンピュータディスケット、ハードディスク、ランダムアクセスメ
モリ（ＲＡＭ）、リードオンリーメモリ（ＲＯＭ）、消去可能プログラム可能リードオン
リーメモリ（ＥＰＲＯＭまたはフラッシュメモリ）、光ファイバ、携帯型コンパクトディ
スクリードオンリーメモリ（ＣＤ－ＲＯＭ）、光学式記憶装置デバイス、磁気記憶装置デ
バイス、または前述のものの好適な組合せを含む。本文書の文脈では、コンピュータ可読
記憶媒体は、命令実行システム、装置、またはデバイスによって使用される、またはそれ
らと組み合わせて使用されるプログラムを含むことができる、または記憶することができ
る、任意の有形の媒体であり得る。
【０１６３】
　[00178]本開示の態様に対する動作を実行するためにコンピュータ可読媒体上に具現化
されたコンピュータプログラムコードは、Ｊａｖａ（登録商標）、Ｓｍａｌｌｔａｌｋ、
Ｃ＋＋、または同様のものなどのオブジェクト指向プログラミング言語、および「Ｃ」プ
ログラミング言語または類似のプログラミング言語などの伝統的な手続き型プログラミン
グ言語を含む、１つまたは複数のプログラミング言語の組合せで書くことができる。プロ
グラムコードは、完全にユーザのコンピュータ上で実行してもよいし、部分的にユーザの
コンピュータ上で実行してもよいし、独立型ソフトウェアパッケージとして実行してもよ
いし、一部はユーザのコンピュータ上で実行して、一部は遠隔コンピュータ上で実行して
もよいし、あるいは完全に遠隔コンピュータまたはサーバ上で実行してもよい。後者のシ
ナリオでは、遠隔コンピュータは、ローカルエリアネットワーク（ＬＡＮ）または広域ネ
ットワーク（ＷＡＮ）など任意のタイプのネットワークを介してユーザのコンピュータに
接続され得、その接続は、（たとえばインターネットサービスプロバイダを用いてインタ
ーネットを介して）外部コンピュータに対しても行われてもよい。
【０１６４】
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　[00179]本開示の態様は、本開示の実施形態による方法、装置（システム）、およびコ
ンピュータプログラム製品の流れ図図解および／またはブロック図を参照しつつ以下で説
明される。流れ図および／またはブロック図の各ブロック、ならびに流れ図および／また
はブロック図中のブロックの組合せは、コンピュータプログラム命令によって実施され得
ることは理解されるであろう。これらのコンピュータプログラム命令は、汎用コンピュー
タ、特殊目的コンピュータ、または他のプログラマブルデータ処理装置のプロセッサに提
供されて機械を生成して、その命令が、そのコンピュータまたは他のプログラマブルデー
タ処理装置のプロセッサを介して実行されて、流れ図および／またはブロック図の１つま
たは複数のブロックに指定される機能／作用を実施するための手段を生成するようにする
ことができる。
【０１６５】
　[00180]これらのコンピュータプログラム命令は、コンピュータ、他のプログラマブル
データ処理装置、または他のデバイスを特定の様式で機能させることができるコンピュー
タ可読媒体にも記憶され得、コンピュータ可読媒体に記憶されたそれらの命令が、流れ図
および／またはブロック図の１つまたは複数のブロックに指定される機能／作用を実施す
る命令を含む製品を生成するようにすることができる。
【０１６６】
　[00181]コンピュータプログラム命令は、コンピュータまたは他のプログラマブル装置
上で実行されるそれらの命令が、流れ図および／またはブロック図の１つまたは複数のブ
ロックに指定される機能／作用を実施するためのプロセスを提供するように、コンピュー
タ、他のプログラマブル装置、または他のデバイス上で一連の動作ステップが実行されて
コンピュータ実施プロセスを生成するように、コンピュータ、他のプログラマブルデータ
処理装置、または他のデバイスにもロードされ得る。
【０１６７】
　[00182]図１６は、通信ネットワークにおける電力節約のためのメカニズムを備える電
子デバイス１６００の一実施形態のブロック図である。いくつかの実装において、電子デ
バイス１６００は、デスクトップコンピュータ、ラップトップコンピュータ、タブレット
コンピュータ、携帯電話、スマートアプライアンス、ゲーム機、テレビ、セットトップボ
ックス、オーディオプレーヤー、メディアブレーヤー、またはリモートコントロールもし
くは別の制御デバイスによって制御され得る通信ユニットを備える別の電子デバイスのう
ちの１つであってよい。別の実装では、電子デバイス１６００は、ネットワークデバイス
を制御するためのユーザ入力を受信するように構成されたリモートコントロールまたは別
の電子デバイスであってよい。電子デバイス１６００は、プロセッサ１６０２（場合によ
っては、複数のプロセッサ、複数のコア、複数のノードを備え、および／またはマルチス
レッディングなどを実装する）とメモリ１６０６とを備える。メモリ１６０６は、システ
ムメモリ（たとえば、キャッシュ、ＳＲＡＭ、ＤＲＡＭ、ゼロキャパシタＲＡＭ、ツイン
トランジスタＲＡＭ、ｅＤＲＡＭ、ＥＤＯ　ＲＡＭ、ＤＤＲ　ＲＡＭ、ＥＥＰＲＯＭ（登
録商標）、ＮＲＡＭ、ＲＲＡＭ（登録商標）、ＳＯＮＯＳ、ＰＲＡＭなどのうちの１つま
たは複数）、または非一時的機械可読記憶媒体の上ですでに説明されている可能な実現の
うちの１つまたは複数であってよい。電子デバイス１６００は、バス１６１０（たとえば
、ＰＣＩ、ＩＳＡ、ＰＣＩ－Ｅｘｐｒｅｓｓ、ＨｙｐｅｒＴｒａｎｓｐｏｒｔ（登録商標
）、ＩｎｆｉｎｉＢａｎｄ（登録商標）、ＮｕＢｕｓ、ＡＨＢ、ＡＸＩなど）も備える。
電子デバイス１６００は、ネットワークインターフェース１６０４（破線を使用して示さ
れている）を任意選択で含み得る。たとえば、電子デバイス１６００は、電子デバイスが
リモートコントロールによって制御できる場合にネットワークインターフェース１６０４
を備え得る。ネットワークインターフェース１６０４は、ワイヤレスネットワークインタ
ーフェース（たとえば、ＷＬＡＮインターフェース、Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈインターフェー
ス、ＷｉＭＡＸインターフェース、ＺｉｇＢｅｅ（登録商標）インターフェース、Ｗｉｒ
ｅｌｅｓｓ　ＵＳＢインターフェースなど）および／または有線ネットワークインターフ
ェース（たとえば、ＰＬＣインターフェース、Ｅｔｈｅｒｎｅｔインターフェースなど）
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を含み得る。いくつかの実施形態において、電子デバイス１６００は、ＷＬＡＮ通信機能
を実装するためにＩＥＥＥ８０２．１１プロトコルを実行し得る。いくつかの実施形態に
おいて、電子デバイス１６００は、ハイブリッド通信機能を実装するためにＩＥＥＥ１９
０５．１プロトコルを実行し得る。
【０１６８】
　[00183]電子デバイス１６００は、通信ユニット１６０８も備える。通信ユニット１６
０８は、節電ユニット１６１２と、ＷＬＡＮ通信ユニット１６１４と、入力処理ユニット
１６１６とを備える。一実施形態では、図１～図１２と図１５とを参照しつつ上で説明さ
れているように、節電ユニット１６１２は、電子デバイス１６００がアクティブ動作状態
とスリープ動作状態との間で定期的に遷移することを引き起こすことができる。リモート
コントロールからユーザ入力を受信したことに応答して、入力処理ユニット１６１６は、
ユーザ入力を処理し、電子デバイス１６００の表示ユニット上に結果として得られる出力
をどのようにレンダリングするかを決定することができる。別の実施形態では、図１～図
１１と図１３～図１４において説明されているように、入力処理ユニット１６１６は、ユ
ーザ入力を受信し、ユーザ入力をネットワークデバイスに送信するかどうかを決定し、Ｗ
ＬＡＮ通信ユニット１６１４がユーザ入力をネットワークデバイスに送信することを引き
起こすことができる。節電ユニット１６１２は、入力処理ユニット１６１６と被制御ネッ
トワークデバイスとからの通信に少なくとも一部は基づきアクティブ動作状態、中間のス
リープ動作状態、または非アクティブ動作状態に電子デバイス１６００を構成するかどう
かを決定することができる。いくつかの実施形態において、通信ユニット１６０８は、被
制御ネットワークデバイスと通信し、その動作を制御するための少なくとも１つのワイヤ
レスインターフェースも備え得る。
【０１６９】
　[00184]これらの機能のうちのどれか１つは、ハードウェアで、および／またはプロセ
ッサ１６０２上に、部分的に（または全部について）実装され得る。たとえば、機能は、
特定用途向け集積回路、プロセッサ１６０２内に実装されているロジック、周辺デバイス
またはカード上のコプロセッサ、などにより実装され得る。いくつかの実施形態において
、通信ユニット１６０８は、システムオンチップ（ＳｏＣ）、特定用途向け集積回路（Ａ
ＳＩＣ）、または電子デバイス１６００の通信を可能にするのに好適な別の集積回路上に
、各々実装され得る。いくつかの実施形態において、通信ユニット１６０８は、追加のプ
ロセッサとメモリとを備え得、電子デバイス１６００の１つまたは複数の回路基板上の１
つまたは複数の集積回路内に実装され得る。さらに、実現は、図１６に例示されていない
より少ない、または追加のコンポーネント（たとえば、ビデオカード、オーディオカード
、ネットワークインターフェース、周辺デバイスなど）を含み得る。たとえば、バス１６
１０に結合されているプロセッサ１６０２に加えて、通信ユニット１６０８は、少なくと
も１つの追加のプロセッサを備え得る。別の例として、バス１６１０に結合されているよ
うに図示されているけれども、メモリ１６０６は、プロセッサ１６０２に結合され得る。
【０１７０】
　[00185]これらの実施形態は、様々な実装および利用を参照しつつ説明されているが、
これらの実施形態は例示的であり、本開示の範囲は、これらに限定されないことは理解さ
れるであろう。一般に、本明細書で説明されているようなＷＬＡＮ対応リモートコントロ
ールデバイスの電力節約のための技術は、ハードウェアシステムと整合している設備、ま
たはハードウェアシステムにより実装され得る。多くの変形、修正、追加、および改良が
可能である。
【０１７１】
　[00186]本明細書において単数の場合として説明されている構成要素、動作、または構
造については、複数の場合も可能である。最後に、様々な構成要素、動作、およびデータ
記憶位置の間の境界は、ある程度任意であり、特定の動作は、具体的な例示的な構成の文
脈において例示されたものである。機能の他の割り当ても企図され、本開示の範囲内に収
まり得る。一般に、例示的な構成において別個の構成要素として提示されている構造およ
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び機能性は、結合された構造または構成要素として実施され得る。同様に、単一の構成要
素として提示されている構造および機能性は、別個の構成要素として実施され得る。これ
らのおよび他の変更、修正、追加、および改善は、本開示の範囲内に収まり得る。
　以下に本願の出願当初の特許請求の範囲に記載された発明を付記する。
［Ｃ１］　第１の通信チャネル上で第１のネットワークデバイスから第１のユーザ入力を
第２のネットワークデバイスに送信することと、ここにおいて、前記第１のユーザ入力は
、前記第２のネットワークデバイスの動作を制御するための入力である、
　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージ
を受信しないことに少なくとも一部は基づき、前記第２のネットワークデバイスが前記第
１の通信チャネル上で動作しているかどうかを決定することと、
　前記第２のネットワークデバイスが前記第１の通信チャネル上で動作していないと決定
したことに応答してチャネルスキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャン
することと、ここにおいて、前記チャネルスキャンシーケンスは、前記第２のネットワー
クデバイスから以前に受信されている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき
決定される、を備える方法。
［Ｃ２］　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定応
答メッセージを受信しないことに応答して前記第１のネットワークデバイスから前記第２
のネットワークデバイスに前記第１のユーザ入力と動作状態フィードバック要求とを送信
することをさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ３］　前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスに動作
状態フィードバック要求を、
　前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信するための所定の再送
時間間隔が経過したことを決定することと、
　前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信するための所定の再送
試行回数に達したことを決定することと、
　前記第１のユーザ入力が所定のユーザ入力とマッチしていると決定することのうちの少
なくとも１つに応答して、送信することをさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ４］　前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスに動作
状態フィードバック要求を送信することと、
　新しい動作状態フィードバックが前記第２のネットワークデバイスから受信されるまで
、または事前定義されている時間間隔が経過するまでアクティブ動作状態に構成されたま
まであることを決定することとをさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ５］　前記第２のネットワークデバイスの前記動作状態フィードバックは、
　前記第２のネットワークデバイスが、アクティブ動作状態で構成されているかどうか、
　前記第２のネットワークデバイスが、アクセスポイントに関連付けられているかどうか
、
　前記第２のネットワークデバイスが前記アクセスポイントと通信するように構成されて
いる動作している通信チャネルの識別、
　前記第２のネットワークデバイスが前記アクティブ動作状態で動作するように構成され
ている時間間隔の識別、および
　前記第２のネットワークデバイスがスリープ動作状態で動作するように構成されている
時間間隔の識別のうちの少なくとも１つを備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ６］　所定の再送時間間隔が経過した後に前記第１の通信チャネル上で前記第１のユ
ーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに再送しないことを決定することと、
　前記第１のユーザ入力を再送しないことを決定した後に前記第１の通信チャネル上で動
作状態フィードバック要求を前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワー
クデバイスに送信することとをさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ７］　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定応
答メッセージを受信しないことに応答して、
　前記第１の通信チャネル上で前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワ
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ークデバイスへの前記第１のユーザ入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込む
ことをさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ８］　前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスに動作
状態フィードバック要求を送信したことに応答して前記第２のネットワークデバイスから
前記肯定応答メッセージを受信することと、
　前記肯定応答メッセージは、前記第２のネットワークデバイスの新しい動作状態フィー
ドバックを含まないと決定することと、
　前記肯定応答メッセージが前記新しい動作状態フィードバックを含まないと決定したこ
とに応答して前記第２のネットワークデバイスから以前に受信された前記動作状態フィー
ドバックを使用することを決定することとをさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ９］　前記第２のネットワークデバイスへの送信のため前記第１のネットワークデバ
イスで第２のユーザ入力を受信することと、
　前記第１のネットワークデバイスが、前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワーク
デバイスに送信しているかどうかを決定することと、
　前記第１のネットワークデバイスが前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデ
バイスに送信しているかどうかに少なくとも一部は基づき前記第２のユーザ入力を前記第
２のネットワークデバイスに送信するかどうかを決定することとをさらに備えるＣ１に記
載の方法。
［Ｃ１０］　前記第１のネットワークデバイスが、前記第１のユーザ入力を前記第２のネ
ットワークデバイスに送信していると決定したことに応答して、
　前記第２のユーザ入力が前記第１のユーザ入力の複製であるかどうかを決定することと
、
　前記第２のユーザ入力が前記第１のユーザ入力の複製でないと決定したことに応答して
前記第１のユーザ入力と前記第２のユーザ入力とを前記第１のネットワークデバイスから
前記第２のネットワークデバイスに送信することと、
　前記第２のユーザ入力が前記第１のユーザ入力の複製であると決定したことに応答して
前記第１のユーザ入力を送信することに関連付けられている再送時間間隔を延長すること
とを備えるＣ９に記載の方法。
［Ｃ１１］　前記第１のネットワークデバイスが、前記第１のユーザ入力を前記第２のネ
ットワークデバイスに送信していると決定したことに応答して、
　前記第１のユーザ入力と前記第２のユーザ入力とを前記第１のネットワークデバイスか
ら前記第２のネットワークデバイスに送信することを備えるＣ９に記載の方法。
［Ｃ１２］　前記第１のネットワークデバイスが、前記第１のユーザ入力を前記第２のネ
ットワークデバイスに送信していると決定したことに応答して、
　所定の再送時間間隔が経過した後に前記第１のユーザ入力と前記第２のユーザ入力とを
再送しないことを決定することと、
　前記所定の再送時間間隔が経過した後に前記第１のネットワークデバイスから前記第２
のネットワークデバイスに動作状態フィードバック要求を送信することとを備えるＣ９に
記載の方法。
［Ｃ１３］　前記第１のユーザ入力を受信したことに応答して前記第１のネットワークデ
バイスでアクティブ動作状態に遷移することと、
　第２の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力を送信した後に前記第２の通信チャネル
上で前記第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信したことに応答して
前記第２の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスが動作していると決定する
ことと、
　前記第２の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定応答メッセ
ージを受信したことに応答して前記第１のネットワークデバイスで前記アクティブ動作状
態から非アクティブ動作状態に遷移することとをさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ１４］　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定
応答メッセージを受信しないことに応答して、
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　所定の再送時間間隔の間に前記第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力を再送す
ることと、
　前記所定の再送時間間隔が経過した後に前記肯定応答メッセージを受信しないことに少
なくとも一部は基づき前記第２のネットワークデバイスが前記第１の通信チャネル上で動
作していないと決定することとを備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ１５］　第２の通信チャネル上で前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネ
ットワークデバイスへの前記第１のユーザ入力の送信成功を決定することと、
　前記第１のネットワークデバイスをアクティブ動作状態からスリープ動作状態に遷移さ
せることと、ここにおいて、前記スリープ動作状態は、前記アクティブ動作状態と非アク
ティブ動作状態との間の状態である、をさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ１６］　前記第１のネットワークデバイスが、前記スリープ動作状態に構成されてい
る間、
　前記第１のネットワークデバイスで第２のユーザ入力を受信したことに応答して、前記
第１のネットワークデバイスを前記スリープ動作状態から前記アクティブ動作状態に遷移
させて前記第２のユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信することと、
　所定の時間間隔が経過したと決定したことに応答して、前記第１のネットワークデバイ
スを前記スリープ動作状態から前記非アクティブ動作状態に遷移させることとをさらに備
えるＣ１５に記載の方法。
［Ｃ１７］　前記第１のユーザ入力は、前記第１のネットワークデバイスのトリガーメカ
ニズムをアクティブ化したことに応答して供給されるＣ１５に記載の方法。
［Ｃ１８］　第２の通信チャネル上で前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネ
ットワークデバイスへの前記第１のユーザ入力の送信成功を決定することと、
　前記第１のネットワークデバイスをアクティブ動作状態からスリープ動作状態に遷移さ
せることと、ここにおいて、前記スリープ動作状態は、前記アクティブ動作状態と非アク
ティブ動作状態との間の状態である、
　所定の時間間隔が経過した後に、前記第１のネットワークデバイスを前記スリープ動作
状態から前記アクティブ動作状態に自動的に遷移させて第２のユーザ入力を送信すること
とをさらに備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ１９］　前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスにフ
ィードバック要求を送信すること、ここにおいて、前記フィードバック要求への応答は、
前記第１のネットワークデバイスがその後のユーザ入力を前記第２のネットワークデバイ
スに供給し続けるべきかどうかを指示する、をさらに備えるＣ１８に記載の方法。
［Ｃ２０］　前記第１のユーザ入力と前記第２のユーザ入力との差が所定の閾値を超える
かどうかを決定することと、
　前記第１のユーザ入力と前記第２のユーザ入力との前記差が前記所定の閾値を超えたと
決定したことに応答して前記第２のユーザ入力を前記第１のネットワークデバイスから前
記第２のネットワークデバイスに送信することと、
　前記第１のユーザ入力と前記第２のユーザ入力との前記差が前記所定の閾値を超えてい
ないと決定したことに応答して前記第２のユーザ入力を前記第１のネットワークデバイス
から前記第２のネットワークデバイスに再送しないことを決定することとをさらに備える
Ｃ１８に記載の方法。
［Ｃ２１］　前記第１のユーザ入力および前記第２のユーザ入力は、各々、ジェスチャー
入力を表すセンサー情報を含むか、または
　前記第１のユーザ入力および前記第２のユーザ入力は、各々、音声入力を表す音声サン
プルを含むＣ１８に記載の方法。
［Ｃ２２］　前記第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力を前記第１のネットワー
クデバイスから前記第２のネットワークデバイスに送信するために前記第１のネットワー
クデバイスの第１の通信パラメータを選択することと、
　所定の再送時間間隔が経過した後に、前記第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入
力を前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスに再送するた
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めに前記第１のネットワークデバイスの第２の通信パラメータを選択することとをさらに
備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ２３］　前記第１のネットワークデバイスと前記第２のネットワークデバイスとの間
の前記第１の通信チャネルに関連付けられている性能測定を決定することと、
　前記性能測定と閾値とを比較した結果に少なくとも一部は基づき前記第１の通信チャネ
ルに関するリンクステータスを提示するかどうかを決定することとをさらに備えるＣ１に
記載の方法。
［Ｃ２４］　前記性能測定が前記閾値に従っていないと決定したことに応答して前記第１
のネットワークデバイスが前記第２のネットワークデバイスへの接続性を喪失することを
指示するための前記リンクステータスを提示することをさらに備えるＣ２３に記載の方法
。
［Ｃ２５］　前記第１のユーザ入力を前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネ
ットワークデバイスに前記送信することは、
　前記第１のネットワークデバイスが前記第２のネットワークデバイスへの接続性を喪失
しないと決定すること、または
　前記リンクステータスを提示した後に、前記第１のネットワークデバイスが前記第２の
ネットワークデバイスの通信可能範囲内にあると決定することに応答して行われるＣ２３
に記載の方法。
［Ｃ２６］　所定の数のユーザ入力が前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネ
ットワークデバイスに送信されることに成功しなかったと決定したこと、または
　前記第２のネットワークデバイスが前記複数の通信チャネル上で検出されなかったと決
定したことに応答して
　前記第１のネットワークデバイスと前記第２のネットワークデバイスとの間のペアリン
グのための動作を実行する通知を前記第１のネットワークデバイスで提示することをさら
に備えるＣ１に記載の方法。
［Ｃ２７］　前記第１のネットワークデバイスは、リモートコントロールデバイスであり
、前記第２のネットワークデバイスは、家庭用電子機器であるＣ１に記載の方法。
［Ｃ２８］　前記第１のネットワークデバイスおよび前記第２のネットワークデバイスは
、各々、ワイヤレスローカルエリアネットワーク（ＷＬＡＮ）機能を含むＣ１に記載の方
法。
［Ｃ２９］　プロセッサと、
　前記プロセッサに結合された通信ユニットとを備え、前記通信ユニットは
　　第２のネットワークデバイスの動作を制御するためのユーザ入力を受信し、ここにお
いて、前記第１のネットワークデバイスは非ビーコン動作モードで動作する前記第２のネ
ットワークデバイスに関して非同期に動作するように構成され、
　　前記ユーザ入力を受信したことに応答してアクティブ動作状態に遷移し、
　　前記ユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信し、
　　前記ユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信した後に前記第２のネット
ワークデバイスから肯定応答メッセージを受信したことに応答して前記アクティブ動作状
態を終了するように構成される
　第１のネットワークデバイス。
［Ｃ３０］　前記通信ユニットは、
　動作状態フィードバック要求を前記第２のネットワークデバイスに送信し、
　動作状態フィードバックが前記第２のネットワークデバイスから受信されるまで、また
は事前定義されている時間間隔が経過するまで前記アクティブ動作状態に構成されたまま
であることを決定するようにさらに構成されるＣ２９に記載の第１のネットワークデバイ
ス。
［Ｃ３１］　前記第２のネットワークデバイスから前記肯定応答メッセージを受信しない
ことに応答して、前記通信ユニットは、
　前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスへの前記ユーザ
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入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込むようにさらに構成されるＣ２９に記
載の第１のネットワークデバイス。
［Ｃ３２］　第１のネットワークデバイスから第１のユーザ入力を第２のネットワークデ
バイスに送信することと、ここにおいて、前記第１のユーザ入力は、前記第２のネットワ
ークデバイスの動作を制御するための入力である、
　前記第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信しないことに応答して
、前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバイスへの前記第１の
ユーザ入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込むことと、
　前記第２のネットワークデバイスから以前に受信された動作状態フィードバックに少な
くとも一部は基づき、前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワークデバ
イスへの前記第１のユーザ入力の再送に使用されるべき第１の通信チャネルを決定するこ
ととを備える、方法。
［Ｃ３３］　前記第１のユーザ入力を再送するために使用されるべき前記第１の通信チャ
ネルを前記決定することは、
　前記第２のネットワークデバイスを検出するためにチャネルスキャンシーケンスに従っ
て複数の通信チャネルをスキャンすること、ここにおいて、前記チャネルスキャンシーケ
ンスは、前記第２のネットワークデバイスから以前に受信されている前記動作状態フィー
ドバックに少なくとも一部は基づき決定される、を備えるＣ３２に記載の方法。
［Ｃ３４］　前記動作状態フィードバック要求に応答して前記第２のネットワークデバイ
スから新しい動作状態フィードバックを受信することと、
　前記第２のネットワークデバイスがチャネルスキャンシーケンスに少なくとも一部は基
づき前記第１の通信チャネルから第２の通信チャネルに遷移することを決定することと、
ここにおいて、前記チャネルスキャンシーケンスは、前記新しい動作状態フィードバック
に少なくとも一部は基づき決定される、
　前記第１のネットワークデバイスから前記第２の通信チャネル上のその後のユーザ入力
を前記第２のネットワークデバイスに再送することとをさらに備えるＣ３２に記載の方法
。
［Ｃ３５］　前記動作状態フィードバック要求に応答して前記第２のネットワークデバイ
スから新しい動作状態フィードバックが受信されなかったと決定することと、
　前記第１の通信チャネルを介して前記第１のネットワークデバイスから前記第１のユー
ザ入力と前記動作状態フィードバック要求とを前記第２のネットワークデバイスに再送す
ることとをさらに備えるＣ３２に記載の方法。
［Ｃ３６］　前記第１のユーザ入力の前記再送に前記動作状態フィードバック要求を前記
埋め込むことは、前記第１のネットワークデバイスで事前定義されたユーザ入力を受信し
たことに応答して行われ、ここにおいて、前記事前定義されたユーザ入力は、前記第１の
ネットワークデバイスが前記動作状態フィードバックを前記第２のネットワークデバイス
に要求することを引き起こすＣ３２に記載の方法。
［Ｃ３７］　プロセッサと、
　前記プロセッサに結合された通信ユニットとを備え、前記通信ユニットは
　　第１の通信チャネル上で第１のユーザ入力を第２のネットワークデバイスに送信し、
ここにおいて、前記第１のユーザ入力は、前記第２のネットワークデバイスの動作を制御
するための入力である、
　　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセー
ジを受信しないことに少なくとも一部は基づき、前記第２のネットワークデバイスが前記
第１の通信チャネル上で動作しているかどうかを決定し、
　　前記第２のネットワークデバイスが前記第１の通信チャネル上で動作していないと決
定したことに応答してチャネルスキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャ
ンし、ここにおいて、前記チャネルスキャンシーケンスは、前記第２のネットワークデバ
イスから以前に受信されている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき決定さ
れる、ように構成される、第１のネットワークデバイス。
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［Ｃ３８］　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定
応答メッセージを受信しないことに応答して、前記通信ユニットは、
　前記第１の通信チャネル上で前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワ
ークデバイスへの前記第１のユーザ入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込む
ようにさらに構成されるＣ３７に記載の第１のネットワークデバイス。
［Ｃ３９］　前記通信ユニットは、
　前記第２のネットワークデバイスへの送信のために第２のユーザ入力を受信し、
　前記第１のネットワークデバイスが、前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワーク
デバイスに送信しているかどうかを決定し、
　前記第１のネットワークデバイスが前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデ
バイスに送信しているかどうかに少なくとも一部は基づき前記第２のユーザ入力を前記第
２のネットワークデバイスに送信するかどうかを決定するようにさらに構成されるＣ３７
に記載の第１のネットワークデバイス。
［Ｃ４０］　第２のネットワークデバイスと非同期に動作するように構成され、
　　前記通信システムの前記第２のネットワークデバイスの動作を制御するために第１の
ユーザ入力を受信したことに応答してアクティブ動作状態に遷移し、
　　前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信し、
　　前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデバイスに送信した後に前記第２の
ネットワークデバイスから肯定応答メッセージを受信したことに応答して前記アクティブ
動作状態を終了するように構成された第１のネットワークデバイスと、
　前記第１のネットワークデバイスと通信可能に結合され、非ビーコン動作モードで動作
するように構成され、
　　前記第１のネットワークデバイスから前記第１のユーザ入力を受信したことに応答し
て前記肯定応答メッセージを前記第１のネットワークデバイスに送信し、
　　前記第１のユーザ入力を処理し前記第１のユーザ入力に関連付けられている動作を実
行するように構成された前記第２のネットワークデバイスとを備える、通信システム。
［Ｃ４１］　前記第２のネットワークデバイスは、
　前記第２のネットワークデバイスが前記アクティブ動作状態に構成されている間に前記
第１のネットワークデバイスと前記第２のネットワークデバイスとの間の通信チャネル上
のデータトラヒックを検出し、
　前記通信チャネル上の前記データトラヒックを検出したことに応答して前記アクティブ
動作状態で動作するための時間間隔を動的に増加させるように構成されるＣ４０に記載の
通信システム。
［Ｃ４２］　前記第２のネットワークデバイスは、前記アクティブ動作状態に構成され、
　前記第２のネットワークデバイスに関連付けられている前記アクティブ動作状態の持続
時間は、前記第１のネットワークデバイスから前記第１のユーザ入力を受信することに関
連付けられている最大待ち時間に少なくとも一部は基づくＣ４０に記載の通信システム。
［Ｃ４３］　前記第２のネットワークデバイスは、
　前記第１のネットワークデバイスから第２のユーザ入力を受信し、
　前記第２のユーザ入力が前記第１のユーザ入力の複製であるかどうかを決定し、
　前記第２のユーザ入力が前記第１のユーザ入力の複製でないと決定したことに応答して
前記第１のユーザ入力と前記第２のユーザ入力とを処理し、
　前記第２のユーザ入力が前記第１のユーザ入力の複製であると決定したことに応答して
前記第２のユーザ入力を処理しないことを決定するようにさらに構成されるＣ４０に記載
の通信システム。
［Ｃ４４］　前記第２のネットワークデバイスは、前記第２のユーザ入力が前記第１のユ
ーザ入力の複製であるかどうかが前記第１のユーザ入力および前記第２のユーザ入力の種
類と状況とに少なくとも一部は基づくと決定するようにさらに構成されるＣ４３に記載の
通信システム。
［Ｃ４５］　前記第２のネットワークデバイスが第１の通信チャネル上で動作しているこ
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答して、前記第２のネットワークデバイスは、
　前記第１のネットワークデバイスと通信するために前記第１の通信チャネルから前記第
２の通信チャネルに定期的に遷移するようにさらに構成されるＣ４０に記載の通信システ
ム。
［Ｃ４６］　前記第１のネットワークデバイスは、
　第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力を送信したことに応答して前記肯定応答
メッセージが前記第２のネットワークデバイスから受信されていないと決定し、
　所定の再送時間間隔の間に前記第１の通信チャネル上で前記第１のユーザ入力を再送し
、
　前記所定の再送時間間隔が経過した後に前記肯定応答メッセージを受信しないことに少
なくとも一部は基づき前記第２のネットワークデバイスが前記第１の通信チャネル上で動
作していないと決定し、
　前記第２のネットワークデバイスを検出するためにチャネルスキャンシーケンスに従っ
て複数の通信チャネルをスキャンし、ここにおいて、前記チャネルスキャンシーケンスは
、前記第２のネットワークデバイスから以前に受信されている動作状態フィードバックに
少なくとも一部は基づき決定される、ようにさらに構成されるＣ４０に記載の通信システ
ム。
［Ｃ４７］　中に機械実行可能命令が記憶されており、前記機械実行可能命令は
　第１の通信チャネル上で第１のネットワークデバイスから第１のユーザ入力を第２のネ
ットワークデバイスに送信するための命令と、ここにおいて、前記第１のユーザ入力は、
前記第２のネットワークデバイスの動作を制御するための入力である、
　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから肯定応答メッセージ
を受信しないことに少なくとも一部は基づき、前記第２のネットワークデバイスが前記第
１の通信チャネル上で動作しているかどうかを決定する命令と、
　前記第２のネットワークデバイスが前記第１の通信チャネル上で動作していないと決定
したことに応答してチャネルスキャンシーケンスに従って複数の通信チャネルをスキャン
し、ここにおいて、前記チャネルスキャンシーケンスは、前記第２のネットワークデバイ
スから以前に受信されている動作状態フィードバックに少なくとも一部は基づき決定され
る、命令とを備える、非一時的機械可読記憶媒体。
［Ｃ４８］　前記第１の通信チャネル上で前記第２のネットワークデバイスから前記肯定
応答メッセージを受信しないことに応答して、前記命令は、
　前記第１の通信チャネル上で前記第１のネットワークデバイスから前記第２のネットワ
ークデバイスへの前記第１のユーザ入力の再送に動作状態フィードバック要求を埋め込む
命令をさらに備えるＣ４７に記載の非一時的機械可読記憶媒体。
［Ｃ４９］　前記命令は、
　前記第２のネットワークデバイスへの送信のために第２のユーザ入力を受信する命令と
、
　前記第１のネットワークデバイスが、前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワーク
デバイスに送信しているかどうかを決定する命令と、
　前記第１のネットワークデバイスが前記第１のユーザ入力を前記第２のネットワークデ
バイスに送信しているかどうかに少なくとも一部は基づき前記第２のユーザ入力を前記第
２のネットワークデバイスに送信するかどうかを決定する命令とをさらに備えるＣ４７に
記載の非一時的機械可読記憶媒体。
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