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(57)【要約】
【課題】　移動無線通信装置の位置を決定するための方
法およびシステムを提供する。
【解決手段】　この方法は、セルラー無線通信ネットワ
ークのセルにおいて無線通信装置の移動経路を記録する
ことと、セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて
セルラー無線通信ネットワーク内で移動するＧＰＳ無線
通信装置の移動経路およびＧＰＳ情報を記録することと
、その移動経路が無線通信装置の移動経路と一致するＧ
ＰＳ無線通信装置を決定することと、一致ＧＰＳ無線通
信装置のＧＰＳ情報に基づいて無線通信装置の位置を決
定することを含む。
【選択図】　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　セルラー無線通信ネットワーク内で移動する無線通信装置の位置を決定するための方法
であって、
　前記セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて前記無線通信装置の移動経路を記録
することと、
　前記セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて前記セルラー無線通信ネットワーク
内で移動するＧＰＳ無線通信装置の移動経路およびＧＰＳ情報を記録することと、
　その移動経路が前記無線通信装置の前記移動経路と一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を
決定することと、
　前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記ＧＰＳ情報に基づいて前記無線通信装置の前記位置
を決定すること
を含む方法。
【請求項２】
　その移動経路が前記無線通信装置の前記移動経路と一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を
決定することが、前記無線通信装置と比較して、同じセルを通過し、前記同じセル内の在
留時間が接近し、最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を
見つけることを含む、請求項１記載の方法。
【請求項３】
　前記セルラー無線通信ネットワークのセル内の前記無線通信装置の前記移動経路が、モ
バイル基地局によってブロードキャストされたセル識別信号に応じて前記無線通信装置に
よって入手されたセル・ハンドオーバ情報であって、前記無線通信装置が入るセルと入る
時間が含まれるセル・ハンドオーバ情報であり、
　前記セルラー無線通信ネットワークのセル内の前記ＧＰＳ無線通信装置の前記移動経路
が、前記モバイル基地局によってブロードキャストされた前記セル識別信号に応じて前記
ＧＰＳ無線通信装置によって入手されたセル・ハンドオーバ情報であって、前記ＧＰＳ無
線通信装置が入るセルと入る時間が含まれるセル・ハンドオーバ情報である、請求項１ま
たは２記載の方法。
【請求項４】
　前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じセル内の在留時間が接
近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を見つけ
ることが、前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ情
報に応じて、前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じセル内の在
留時間が接近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装
置を見つけることをさらに含む、請求項３記載の方法。
【請求項５】
　前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ情報に応じ
て、前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じセル内の在留時間が
接近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を見つ
けることが、前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ
情報から前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置のセル・ハンドオーバ・シーケ
ンスをそれぞれ導出することと、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスが前記無線通信装
置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスと一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定する
ことをさらに含み、前記セル・ハンドオーバ・シーケンスがセル内の前記対応する無線通
信装置またはＧＰＳ無線通信装置の在留時間と前記最後のセルを離れる瞬間を含む、請求
項４記載の方法。
【請求項６】
　そのセル・ハンドオーバ・シーケンスが前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・
シーケンスと一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することが、前記無線通信装置の前
記セル・ハンドオーバ・シーケンスＳ１＝｛Ｔ１，（Ｃ１，ｔ１），（Ｃ２，ｔ２），．
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．．（ＣＫ，ｔＫ）｝に比較して、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ２＝｛Ｔ２，
（Ｃ１，ｔ１’），（Ｃ２，ｔ２’），．．．（ＣＫ，ｔＫ’）｝が、
｜Ｔ１－Ｔ２｜＜デルタＴおよび｜ｔｉ－ｔｉ’｜＜デルタｔ、ｉ＝１，２，．．．，Ｋ
という条件を満足する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することを含み、ここで、ｔｉおよ
びｔｉ’がそれぞれセルＣｉ内の前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の在留
時間であり、Ｔ１およびＴ２がそれぞれ前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置
が前記最後のセルＣＫを離れる瞬間であり、デルタＴおよびデルタｔがそれぞれ所定のし
きい値である、請求項５記載の方法。
【請求項７】
　前記無線通信装置の前記位置を決定することが、前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記Ｇ
ＰＳ情報に応じて、現在の瞬間ｔの前記無線通信装置の前記位置として、瞬間Ｔ２＋ｔ－
Ｔ１の前記ＧＰＳ無線通信装置の前記位置を入手することを含む、請求項６記載の方法。
【請求項８】
　前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスおよび前記一致ＧＰＳ無線通
信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスに応じて、前記無線通信装置と前記一致Ｇ
ＰＳ無線通信装置との速度の差を計算することと、前記速度の差に応じて前記現在の瞬間
ｔの前記無線通信装置の前記位置を修正することをさらに含む、請求項７記載の方法。
【請求項９】
　セルラー無線通信ネットワーク内で移動する無線通信装置の位置を決定するためのシス
テムであって、
　前記セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて前記無線通信装置およびＧＰＳ無線
通信装置の移動経路を記録するための記録手段と、
　前記ＧＰＳ無線通信装置のＧＰＳ情報を記録するためのＧＰＳ情報レコーダと、
　その移動経路が前記無線通信装置の前記移動経路と一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を
決定するための比較器と、
　前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記ＧＰＳ情報に基づいて前記無線通信装置の前記位置
を決定するための位置計算器と
を含むシステム。
【請求項１０】
　前記比較器が、前記無線通信装置と比較して、同じセルを通過し、前記同じセル内の在
留時間が接近し、最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を
見つけるための手段を含む、請求項９記載のシステム。
【請求項１１】
　前記セルラー無線通信ネットワークのセル内の前記無線通信装置の前記移動経路が、モ
バイル基地局によってブロードキャストされたセル識別信号に応じて前記無線通信装置に
よって入手されたセル・ハンドオーバ情報であって、前記無線通信装置が入るセルと入る
時間が含まれるセル・ハンドオーバ情報であり、
　前記セルラー無線通信ネットワークのセル内の前記ＧＰＳ無線通信装置の前記移動経路
が、前記モバイル基地局によってブロードキャストされた前記セル識別信号に応じて前記
ＧＰＳ無線通信装置によって入手されたセル・ハンドオーバ情報であって、前記ＧＰＳ無
線通信装置が入るセルと入る時間が含まれるセル・ハンドオーバ情報である、請求項９ま
たは１０記載のシステム。
【請求項１２】
　前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じセル内の在留時間が接
近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を見つけ
るための前記手段が、前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハン
ドオーバ情報に応じて、前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じ
セル内の在留時間が接近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ
無線通信装置を見つける、請求項１１記載のシステム。
【請求項１３】
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　前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じセル内の在留時間が接
近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を見つけ
るための前記手段が、前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハン
ドオーバ情報から前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置のセル・ハンドオーバ
・シーケンスをそれぞれ導出するための手段と、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスが
前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスと一致する前記ＧＰＳ無線通信
装置を決定するための手段をさらに含み、前記セル・ハンドオーバ・シーケンスがセル内
の前記対応する無線通信装置またはＧＰＳ無線通信装置の在留時間と前記最後のセルを離
れる瞬間を含む、請求項１２記載のシステム。
【請求項１４】
　そのセル・ハンドオーバ・シーケンスが前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・
シーケンスと一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することが、前記無線通信装置の前
記セル・ハンドオーバ・シーケンスＳ１＝｛Ｔ１，（Ｃ１，ｔ１），（Ｃ２，ｔ２），．
．．（ＣＫ，ｔＫ）｝に比較して、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ２＝｛Ｔ２，
（Ｃ１，ｔ１’），（Ｃ２，ｔ２’），．．．（ＣＫ，ｔＫ’）｝が、
｜Ｔ１－Ｔ２｜＜デルタＴおよび｜ｔｉ－ｔｉ’｜＜デルタｔ、ｉ＝１，２，．．．，Ｋ
という条件を満足する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することを含み、ここで、ｔｉおよ
びｔｉ’がそれぞれセルＣｉ内の前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の在留
時間であり、Ｔ１およびＴ２がそれぞれ前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置
が前記最後のセルＣＫを離れる瞬間であり、デルタＴおよびデルタｔがそれぞれ所定のし
きい値である、請求項１３記載のシステム。
【請求項１５】
　前記位置計算器が、前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記ＧＰＳ情報に応じて、現在の瞬
間ｔの前記無線通信装置の前記位置として、瞬間Ｔ２＋ｔ－Ｔ１の前記ＧＰＳ無線通信装
置の前記位置を入手する、請求項１４記載のシステム。
【請求項１６】
　前記位置計算器が、前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスおよび前
記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスに応じて、前記無線通
信装置と前記一致ＧＰＳ無線通信装置との速度の差を計算し、前記速度の差に応じて前記
現在の瞬間ｔの前記無線通信装置の前記位置を修正するための手段をさらに含む、請求項
１５記載のシステム。
【請求項１７】
　セルラー無線通信ネットワークの無線通信装置であって、
　前記無線通信装置が前記セルラー無線通信ネットワーク内で移動しているときに、前記
セルラー無線通信ネットワークの基地局によってブロードキャストされたセル識別信号に
基づいて、前記無線通信装置が入るセルと入る時間とを含むセル・ハンドオーバ情報を記
録するセル情報レコーダ
を含む無線通信装置。
【請求項１８】
　前記セル情報レコーダが、最強信号強度のセル識別信号に対応するセルを、前記セル・
ハンドオーバ情報内の現在セルと見なす、請求項１７記載の無線通信装置。
【請求項１９】
　前記セルラー無線通信ネットワーク内の測位サービス・システムに前記セル・ハンドオ
ーバ情報を送信するための送信手段
をさらに含む、請求項１７または１８記載の無線通信装置。
【請求項２０】
　前記無線通信装置の地理的位置を決定するよう前記セルラー無線通信ネットワーク内の
前記測位サービス・システムに要求するための測位要求手段と、
　前記測位サービス・システムから前記測位サービス・システムによって決定された前記
地理的位置を受信するための受信手段と
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をさらに含む、請求項１７または１８記載の無線通信装置。
【請求項２１】
　ＧＰＳ衛星信号からのＧＰＳ情報を記録するためのＧＰＳ情報レコーダと、
　前記セルラー無線通信ネットワーク内の前記測位サービス・システムに前記ＧＰＳ情報
レコーダによって記録された前記ＧＰＳ情報を送信するための送信手段と
をさらに含む、請求項１７または１８記載の無線通信装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は，一般に、無線通信システムに関し、特に、無線通信システム内の移動無線通
信装置（moving wireless communication device）の測位（positioning）に関する。
【背景技術】
【０００２】
　無線通信システムでは、一部の無線通信装置またはモバイル端末はＧＰＳ機能を装備し
ており（典型的に、ＧＰＳ搭載ハンドセットなど）、一部のモバイル端末はＧＰＳ機能を
装備していない。実際には、時には、ＧＰＳ機能を装備していない無線装置の地理的位置
を決定する必要がある。従来技術ではＧＰＳ機能を装備していないモバイル端末の地理的
位置を決定するための技術が存在し、非ＧＰＳ無線通信装置を測位するための技術は無線
測位技術（電波測位）である。無線測位技術では２つの手法を使用し、そのうちの一方は
到来角（ＡＯＡ：Angle Of Arrival）であり、もう一方は到着時間差（ＴＤＯＡ：TimeDi
fference Of Arrival）である。ＡＯＡでは、少なくとも２つの無線通信システム基地局
通信タワーで受信信号強度および信号伝搬時間の測定を実行して、それぞれの通信タワー
と無線通信装置との角度を評価し、それぞれの通信タワーと無線通信装置との間の接続線
の交点が無線通信装置の位置として測定されるようになっており、ＴＤＯＡでは、無線通
信装置の信号がそれぞれの通信タワーに到着した時間差を測定して、無線通信装置と通信
タワーとの距離を決定し、無線通信装置の位置が決定されるようになっている。ＡＯＡお
よびＴＤＯＡは、無線通信装置と基地局通信タワーとの間に見通し経路を必要とする。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　しかし、場合によっては、たとえば、超高層ビルがある都市の道路では、往々にして無
線通信装置と通信タワーとの見通し経路が障壁によってブロックされる。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　このために、本発明は、移動無線通信装置の位置を決定するための方法およびシステム
を提供する。
【０００５】
　一態様では、本発明は、セルラー無線通信ネットワーク内で移動する無線通信装置の位
置を決定するための方法であって、セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて無線通
信装置の移動経路を記録することと、セルラー無線通信ネットワークのセルにおいてセル
ラー無線通信ネットワーク内で移動するＧＰＳ無線通信装置の移動経路およびＧＰＳ情報
を記録することと、その移動経路が無線通信装置の移動経路と一致するＧＰＳ無線通信装
置を決定することと、一致ＧＰＳ無線通信装置のＧＰＳ情報に基づいて無線通信装置の位
置を決定することを含む方法を提供する。
【０００６】
　他の態様では、本発明は、セルラー無線通信ネットワーク内で移動する無線通信装置の
位置を決定するためのシステムであって、セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて
無線通信装置およびＧＰＳ無線通信装置の移動経路を記録するための記録手段と、ＧＰＳ
無線通信装置のＧＰＳ情報を記録するためのＧＰＳ情報レコーダと、その移動経路が無線
通信装置の移動経路と一致するＧＰＳ無線通信装置を決定するための比較器と、一致ＧＰ
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Ｓ無線通信装置のＧＰＳ情報に基づいて無線通信装置の位置を決定するための位置計算器
とを含むシステムを提供する。
【０００７】
　さらに他の態様では、本発明は、セルラー無線通信ネットワークの無線通信装置であっ
て、無線通信装置がセルラー無線通信ネットワーク内で移動しているときに、セルラー無
線通信ネットワークの基地局によってブロードキャストされたセル識別信号に基づいて、
無線通信装置が入るセルと入る時間とを含むセル・ハンドオーバ情報を記録するセル情報
レコーダを含む無線通信装置を提供する。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明は、無線通信装置のモバイル・セルラー情報と高精度のＧＰＳ測位を取り入れる
ことにより、非ＧＰＳ無線通信装置についてより高精度の測位を可能にすることができる
。添付図面における本発明の模範的な諸実施形態のより詳細な記述により、本発明の上記
その他の目的、特徴、および利点がより明らかなものになるであろう。添付図面において
同じかまたは同様の符号は、一般に、本発明の模範的な諸実施形態における同じかまたは
同様のコンポーネントまたは部分を表している。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明の一実施形態による無線通信ネットワークのブロック図を概略的に表す図
である。
【図２】無線通信装置の移動経路およびその表現のための方法を概略的に表す図である。
【図３】無線通信装置の移動経路およびその表現のための方法を概略的に表す図である。
【図４】異なる無線通信装置の移動経路を概略的に表す図である。
【図５】本発明のこの実施形態による方法の流れ図を概略的に表す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　本発明の一実施形態が示されている図面に関連して、本発明を実現する方法について以
下により詳細に説明する。しかし、本発明は様々な形で実現することができ、記載した実
現方法に限定されるものと解釈してはならない。当業者が本発明の本質をより明確に理解
するように本発明の内容を強調するために、当業者が本発明を理解し実行するのを妨げず
に、本発明の内容に直接関連しないコンポーネントまたは詳細はこの実施形態および図面
では省略されている。
【００１１】
　第一に、図１を参照する。図１は、本発明の一実施形態による通信ネットワーク・シス
テム１００のブロック図を概略的に表している。図示の通り、通信ネットワーク・システ
ム１００は、非ＧＰＳ無線通信装置Ａと、ＧＰＳ機能を有する無線通信装置Ｂと、測位サ
ービス・システム１０とを含み、これらはセルラー無線通信ネットワーク（図示せず）を
介して通信する。セルラー無線通信ネットワーク（ＧＳＭなど）は、移動交換センタ（mo
bile switching center）２０と、複数の無線通信基地局ＢＳとを含む。
【００１２】
　非ＧＰＳ無線通信装置Ａの一例は、基地局ＢＳを介して信号を受信し送信すること、信
号を保管し処理すること、情報を入力し出力することなどの従来の機能を有するが、ＧＰ
Ｓ機能がない通常のハンドセットである。通常のハンドセットＡが移動によりその地理的
位置を変えると、通常のハンドセットＡは対応する基地局ＢＳとの間で信号を受信して送
信し、移動経路上で、ある基地局ＢＳから他の基地局ＢＳへのハンドオーバも行う。
【００１３】
　セルラー無線通信ネットワークの基地局ＢＳの信号到達範囲は特定の範囲の地理的領域
であり、いくつかのセルにさらに分割することができる。基地局ＢＳは、それが属す各セ
ルで定期的にセル識別信号をブロードキャストする。通常のハンドセットＡは、隣接セル
から送信されたセル識別信号を収集し、通信リンク確立などの目的に使用される測定報告
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を生成することができる。通常のハンドセットＡは、それがセル識別信号を受信したとき
に受信信号の信号強度を検出することができ、通常、最大受信信号強度のセルを現在セル
と見なす。
【００１４】
　ＧＰＳ機能を有する無線通信装置Ｂの一例は、ＧＰＳ（全地球測位システム）機能を有
するハンドセットであり、ＧＰＳハンドセットと略される。通常のハンドセットの一般的
な機能に加えて、ＧＰＳハンドセットＢはＧＰＳモジュールを有し、ＧＰＳ情報を受信し
て処理し、ＧＰＳハンドセットＢの位置をさらに決定することができる。
【００１５】
　本発明の基本的な考え方は、ＧＰＳ機能を有する無線通信装置（ＧＰＳハンドセットな
ど）を使用して、非ＧＰＳ無線通信装置（通常のハンドセットなど）の位置を決定するこ
とである。非ＧＰＳ無線通信装置は以下「無線通信装置」とも呼び、ＧＰＳ機能を有する
無線通信装置は「ＧＰＳ無線通信装置」と呼ぶ。無線通信装置がＧＰＳ機能を有するかど
うかを区別する必要のない文脈では、通常の無線通信装置と「ＧＰＳ無線通信装置」を表
すために「無線通信装置」も使用して、その共通点を明記する。この実施形態の説明では
、「通常のハンドセット」は「無線通信装置」の一例としても使用し、「ＧＰＳハンドセ
ット」は「ＧＰＳ無線通信装置」の一例として使用する。同様に、ハンドセットがＧＰＳ
機能を有するかどうかを区別する必要のない文脈では、通常のハンドセットとＧＰＳハン
ドセットを表すために「ハンドセット」も使用して、その共通点を明記する。記述の利便
性および説明の簡潔さのためにのみ、通常のハンドセットとＧＰＳハンドセットが一例と
して使用され、明らかに、それらが本発明の「無線通信装置」および「ＧＰＳ無線通信装
置」の様々な実現方法に対する制限を構成するものではないことを明記する必要がある。
【００１６】
　本発明のこの実施形態により、従来の機能手段に加えて、通常のハンドセットＡは、セ
ル・ハンドオーバ情報を記録するためのセル情報レコーダ３０をさらに含む。すでに上記
で注記したように、基地局ＢＳは各セルで定期的にセル識別信号をブロードキャストし、
通常のハンドセットＡは、各セルで基地局ＢＳによって送信されたセル識別信号を収集す
ることができ、受信信号の強度を検出することができる。本発明のこの実施形態により、
セル情報レコーダ３０は、最強信号強度の基地局セルのセル識別番号とそのセルに入る瞬
間をセル・ハンドオーバ情報として記録する。記録したセル・ハンドオーバ情報は、通常
のハンドセットＡのメモリ（図示せず）に保管することができる。また、通常のハンドセ
ットＡは、トランシーバ（図示せず）を介して測位サービス・システム１０にセル・ハン
ドオーバ情報を定期的に送信する。セル・ハンドオーバ情報に関する詳細な説明は、図２
～図３に関して以下に示す。
【００１７】
　本発明のこの実施形態により、ＧＰＳハンドセットＢはセル情報レコーダ３０も含み、
これは通常のハンドセットＡのセル情報レコーダ３０と同じ機能を有し、同じように動作
する。さらに、ＧＰＳハンドセットＢはＧＰＳ衛星信号からのＧＰＳ情報を記録するため
のＧＰＳ情報レコーダ４０をさらに含む。当業者であれば、特定の実現例次第で、ＧＰＳ
ハンドセットＢが位置する地理的位置をＧＰＳ情報が直接含むことができるかまたはＧＰ
ＳハンドセットＢの地理的位置を計算するためにＧＰＳ情報を使用できることを認識して
いる。ＧＰＳハンドセットＢは記録したセル・ハンドオーバ情報およびＧＰＳ情報をメモ
リに保管する。特定の実現例では、ＧＰＳハンドセットＢは、それ専用のトランシーバ（
図示せず）を介して測位サービス・システム１０にセル・ハンドオーバ情報を定期的に送
信し、トランシーバを介して測位サービス・システム１０にＧＰＳ情報も定期的に送信す
る。
【００１８】
　本発明のこの実施形態による測位サービス・システム１０は、記録手段１０２ａ、１０
２ｂと、ＧＰＳ情報レコーダ１０４と、比較器１０６と、位置計算器１０８とを含む。
【００１９】



(8) JP 2013-507014 A 2013.2.28

10

20

30

40

50

　測位サービス・システム１０の記録手段１０２ａ、１０２ｂは、通常のハンドセットＡ
およびＧＰＳハンドセットＢからのセル・ハンドオーバ情報など、セルラー無線通信ネッ
トワークのセル内の通常のハンドセットＡおよびＧＰＳハンドセットＢの移動経路を記録
するために使用される。
【００２０】
　ＧＰＳ情報レコーダ１０４は、ＧＰＳ無線通信装置（ＧＰＳハンドセットＢなど）のＧ
ＰＳ情報を記録するために使用される。
【００２１】
　本発明のこの実施形態により、記録手段およびＧＰＳ情報レコーダを実現するためにデ
ータベース・システムを使用することができ、たとえば、図１に示されているように、デ
ータベース１０２ａ、１０２ｂはセル・ハンドオーバ情報を記録するために使用され、も
う１つのデータベース１０４はＧＰＳ情報を記録するために使用される。
【００２２】
　図１は、通常のハンドセットＡからのセル・ハンドオーバ情報およびＧＰＳハンドセッ
トＢからのセル・ハンドオーバ情報をそれぞれ記録するために２つのデータベース１０２
ａおよび１０２ｂを示しており、これは、セル・ハンドオーバ情報がそれぞれ通常のハン
ドセットＡおよびＧＰＳハンドセットＢからのものであることを強調または力説するため
のものに過ぎないことに留意する必要がある。しかし、これは特定の実現例では必要では
ない。当業者であれば、データベースのデータ構造が異なるハンドセットを表す情報間で
区別できるように設計されている限り、通常のハンドセットＡのセル・ハンドオーバ情報
およびＧＰＳハンドセットＢのセル・ハンドオーバ情報を同じデータベースに入れること
ができることを認識している。
【００２３】
　比較器１０６は、その移動経路が無線通信装置（通常のハンドセットＡなど）の移動経
路と一致するＧＰＳ無線通信装置（ＧＰＳハンドセットＢなど）を決定するために使用さ
れる。
【００２４】
　位置計算器１０８は、比較器１０６によって決定された一致ＧＰＳ無線通信装置ＢのＧ
ＰＳ情報に応じて無線通信装置Ａの位置を決定するために使用される。
【００２５】
　本発明の一実施形態により、その移動経路が通常のハンドセットＡの移動経路と一致す
るＧＰＳハンドセットＢを比較器１０６が決定する方法は、通常のハンドセットＡと比較
して、同じセルを通過し、同じセル内の在留時間（residence time）が接近し、最後の同
じセルを離れる瞬間が接近しているＧＰＳハンドセットＢを見つけることである。
【００２６】
　本発明のこの実施形態により、セルラー無線通信ネットワークのセル内の無線通信装置
の移動経路は、モバイル基地局によってブロードキャストされたセル識別信号に応じて無
線通信装置によって入手されたセル・ハンドオーバ情報によって特徴付けることができる
。セルラー無線通信ネットワークのセル内のＧＰＳ無線通信装置の移動経路も同様に特徴
付けることができる。次に、そのセル・ハンドオーバ情報が通常のハンドセットＡのセル
・ハンドオーバ情報と一致するＧＰＳハンドセットＢを決定することにより、比較器１０
６は、通常のハンドセットＡと比較して、同じセルを通過し、同じセル内の在留時間が接
近し、最後の同じセルを離れる瞬間が接近しているＧＰＳハンドセットＢを決定する。
【００２７】
　次に、位置計算器１０８は、通常のハンドセットＡのセル・ハンドオーバ情報と、一致
ＧＰＳ無線通信装置ＢおよびＧＰＳハンドセットＢのセル・ハンドオーバ情報に応じて、
通常のハンドセットＡの位置を計算することができる。
【００２８】
　本発明の比較器１０４および位置計算器のより詳細な実現方法をより適切に示すために
、セル・ハンドオーバ情報について図２～図３に関してさらに紹介する。
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【００２９】
　図２～図３は、本発明のこの実施形態によりセル情報レコーダ３０によって記録された
セル・ハンドオーバ情報の一形式を全体として模範的に表している。図２は、通常のハン
ドセットＡ（またはＧＰＳハンドセットＢ）のユーザが移動する線を模範的に表している
。図３は、本発明のこの実施形態により図２に示されている線を通過している間にユーザ
のハンドセットによって順次記録されたセル・ハンドオーバ情報の内容を表している。図
示の通り、図３の表の見出しの「時間」の下にある各行は時間値を表し、見出しの「セル
識別番号」の下にある各行は、そのハンドセットが何らかの瞬間に入り、信号強度が最強
の基地局セルのセル識別番号を表している。たとえば、表の行１のデータ対（１９２４２
８，２５３５７）はそのハンドセットが１９：２４：２８という瞬間にセル識別番号が「
２５３５７」であるセルに入ることを表し、行２のデータ対（１９２６０３，３２８５３
）はそのハンドセットが１９：２６：０３という瞬間に識別番号が「３２８５３」である
セルに入ることを表している。
【００３０】
　図３の表の内容に対する単純な処理により、あるセルにおけるハンドセットの在留時間
のデータ対（Ｃｉ，ｔｉ）を導出することは容易である。便宜上、識別番号「２５３５７
」を簡易識別番号「１」で置き換え、識別番号「３２８５３」を識別番号「２」で置き換
えると、セル「１」内のハンドセットの在留時間ｔ１は、ハンドセットがセル「１」に入
る瞬間とハンドセットが次のセル「２」に入る瞬間との差であり、すなわち、ｔ１＝１９
：２６：０３－１９：２４：２８である。データ対（Ｃｉ，ｔｉ）を使用して、あるセル
におけるハンドセットの在留時間を表すことができ、Ｃｉはセルを識別し、ｔｉはセルＣ

ｉにおけるハンドセットの在留時間を識別する。この例では、データ対（Ｃ１，ｔ１）は
セル「１」におけるハンドセットの在留時間がｔ１＝１９：２６：０３－１９：２４：２
８であることを表している。
【００３１】
　図３の表から、ハンドセットがあるセルを離れる時間を導出することができる。ハンド
セットがセルを離れる時間は、ハンドセットがこのセルから次のセルに入る時間である。
たとえば、図３の表から、ハンドセットがセル「１」を離れる時間が１９：２６：０３で
あり、すなわち、ハンドセットがセル「２」に入る時間であると判断することができる。
【００３２】
　同様に、各基地局Ｃｉにおけるハンドセットの在留時間（Ｃｉ，ｔｉ）を計算すること
ができる。したがって、図３の表からデータ対シーケンス（Ｃ１，ｔ１），（Ｃ２，ｔ２

），．．．（ＣＫ，ｔＫ）を導出することができ、このシーケンスは、セルＣ１における
ハンドセットの在留時間がｔ１であり、セルＣ２における在留時間がｔ２であり、セルＣ

Ｋにおける在留時間がｔＫであることを表している。
【００３３】
　一般的に言えば、移動経路は、データ対シーケンスと、ハンドセットが最後のセルを離
れる時間を使用して表すことができ、すなわち、以下のようになる。
Ｓ＝｛Ｔ，（Ｃ１，ｔ１），（Ｃ２，ｔ２），．．．（ＣＫ，ｔＫ）｝　　（１）
【００３４】
　式（１）は長さがＫのセル・ハンドオーバ・シーケンスと呼ばれ、Ｃｉはセル（ｉ＝１
．．．Ｋ）を表し、ｔｉはセルＣｉにおけるハンドセットの在留時間を表し、Ｔはハンド
セットが最後のセルＣＫを離れる瞬間、すなわち、ハンドセットがセルＣＫに続く次のセ
ルＣＫ＋１に入る瞬間である。
【００３５】
　セル・ハンドオーバ・シーケンスＳは、セルＣ１における通常のハンドセットＡの在留
時間がｔ１であり、その後、それが次のセルＣ２に入り、セルＣ２における在留時間がｔ

２になり、セルＣＫにおける在留時間がｔＫになり、時間ＴにセルＣＫを離れることを表
している。
【００３６】
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　上記により、セルラー・ネットワーク内で移動するハンドセット（通常のハンドセット
ＡおよびＧＰＳハンドセットＢ）の移動経路は、ハンドセットが各セルに入る時間を含み
、基地局セルによってブロードキャストされたセル識別信号に応じてハンドセットによっ
て記録されたセル・ハンドオーバ情報によって特徴付けることができ、各セルＣｉにおけ
るハンドセットの在留時間のデータ対（Ｃｉ，ｔｉ）によって順次形成されたシーケンス
によって特徴付けることもでき、式（１）によって示されるセル・ハンドオーバ・シーケ
ンスによってさらに特徴付けることができる。
【００３７】
　明らかに、ハンドセットのセル・ハンドオーバ情報またはセル・ハンドオーバ・シーケ
ンスは、ハンドセットが通過するセル（Ｃ１，Ｃ２．．．ＣＫ）を特徴付けるだけでなく
、ハンドセットの移動速度も特徴付けるものであり、一般的に言えば、時間ｔｉが短くな
るほど、セルＣｉにおけるハンドセットの移動速度が速くなり、ｔ１からｔＫまでの平均
が小さくなるほど、セルＣ１，Ｃ２．．．ＣＫにおける平均速度が速くなる。
【００３８】
　次に、以下の図４を参照する。図４は、セルラー・ネットワーク内の異なる無線通信装
置の移動経路を概略的に表している。特定の期間の間、セルラー無線通信ネットワーク内
で移動するときの通常のハンドセットＡとＧＰＳハンドセットＢ１およびＢ２の移動経路
が図４の右上隅に表されており、点線の矢印３０１、３０２、３０３はＧＰＳハンドセッ
トＢ１、ＧＰＳハンドセットＢ２、および通常のハンドセットＡの移動経路をそれぞれ表
している。同図の点線の円は基地局セルを表しており、同図にはセル１、セル２、．．．
セル８という８つのセルが示されている。同図に示されているように、ＧＰＳハンドセッ
トＢ１の移動経路３０１が通過するセルはセル１、２、３、４、５、９であり、ＧＰＳハ
ンドセットＢ２の移動経路３０２が通過するセルはセル９、５、６、７、８であり、通常
のハンドセットＡの移動経路３０３が通過するセルはセル１、２、３、４、５、６、７、
８である。
【００３９】
　前述の通り、上記の移動経路は、ＧＰＳハンドセットＢ１およびＢ２ならびに通常のハ
ンドセットＡのセル情報レコーダ３０によって記録されたセル・ハンドオーバ情報から入
手される。また、各セル内のその在留時間も、図４の左下隅の表に示されているように、
セル・ハンドオーバ情報から入手することができ、その表の列２の３つのデータ対シーケ
ンスは、それぞれ、各セル内のＧＰＳハンドセットＢ１およびＢ２ならびに通常のハンド
セットＡの対応する在留時間を表している。たとえば、行２のデータ対（１，２０ｓ）は
ＧＰＳハンドセットＢ１が２０秒間、セル１に在留していることを表し、行３のデータ対
（１，２３ｓ）は通常のハンドセットＡが２３秒間、セル１に在留していることを表して
いる。
【００４０】
　説明を容易にするために、図４の左下隅の表にあるデータは処理されたデータであり、
たとえば、図３に示されているように実際のセルＩＤは「１」、「２」、．．．「８」と
いう概略数で置き換えられることに留意する必要がある。加えて、在留時間の単位はデフ
ォルトでは秒であると見なすことができ、それにより、データ対（１，２３ｓ）は（１，
２３）として表すことができる。
【００４１】
　図４の丸付き数字１～２２は、ＧＰＳハンドセットＢ１、Ｂ２および通常のハンドセッ
トＡの移動経路上の地理的位置の識別番号を表している。具体的には、図４の左下隅にあ
る表の列３行１は、ＧＰＳハンドセットＢ１が地理的位置１、２、３、４、５、６、７、
８、９、１０、１１、１２、１３、１４、１５を順次通過することを表している。列３行
２は、ＧＰＳハンドセットＢ２が地理的位置１５、１４、１３、１２、１６、１７、１８
、１９、２０、２１、２２を順次通過することを表している。上記の地理的位置は、ＧＰ
ＳハンドセットＢ１、Ｂ２のＧＰＳ情報に応じて入手することができる。
【００４２】
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　図４の左下隅にある表の列３行３は、通常のハンドセットＡが地理的位置１、２、３、
４、５、６、７、８、９、１０、１１、１６、１７、１８、１９、２０、２１、２２を順
次通過することを表しており、いくつかの地理的位置は本発明の方法により計算すること
ができる。計算を実行する具体的な方法については、図５に関して以下に詳細に説明する
。
【００４３】
　以下の図５を参照する。図５は、本発明のこの実施形態により無線通信ネットワーク内
の無線通信装置の位置を決定するための方法を表す流れ図である。
【００４４】
　図５は、無線通信装置Ａ、ＧＰＳ無線通信装置Ｂ、および測位サービス・システム１０
によってそれぞれ実行される、１０個のステップ４０１～４１０を示している。図５では
、無線通信装置ＡおよびＧＰＳ無線通信装置Ｂをそれぞれ表すために、依然として通常の
ハンドセットＡおよびＧＰＳハンドセットＢが使用されている。図５は、可能な限り完全
に本発明の様々な実施形態を説明するための１０個のステップを示しているが、任意の特
定の実施形態はすべてのステップを含む必要がなく、ステップに関するマークはそのステ
ップの実行順序を意味するわけではないことに留意する必要がある。
【００４５】
　図示の通り、通常のハンドセットＡの動作はステップ４０１および４０２を含む。具体
的には、ステップ４０１では、通常のハンドセットＡのセル情報レコーダ３０がセル・ハ
ンドオーバ情報を記録する。通常のハンドセットＡのセル情報レコーダ３０が基地局セル
のブロードキャストに応じてセル・ハンドオーバ情報を記録する方法については、図１に
関して前述されており、簡潔にするために省略される。
【００４６】
　ステップ４０２では、通常のハンドセットＡは、そのトランシーバにより測位サービス
・システム１０にセル・ハンドオーバ情報を定期的にアップロードする。
【００４７】
　任意選択で、ステップ４０６では、通常のハンドセットＡは、測位サービス・システム
１０に測位要求を送信し、通常のハンドセットＡの位置を決定するよう測位サービス・シ
ステム１０に要求する。したがって、ステップ４１０では、通常のハンドセットＡは、要
求に応答して測位サービス・システム１０によって返された位置情報を受信する。
【００４８】
　流れ図は、通常のハンドセットＡが通常のハンドセットＡに関する測位要求を送信し、
測位サービス・システム１０によって返された位置情報を受信することを示しているが、
このような要求は測位サービス・システム１０と通信可能な他の装置によって送信するこ
ともできることに留意する必要がある。本発明の他の実施形態により、このような要求は
、通常のハンドセットＡのユーザによって認可された他のユーザの無線通信装置によって
送信することができ、したがって、測位サービス・システム１０によって計算された位置
情報は、その要求を送信したユーザの無線通信装置に返されることになる。
【００４９】
　図示の通り、ＧＰＳハンドセットＢはステップ４０３および４０４を実行する。具体的
には、ステップ４０３では、ＧＰＳハンドセットＢのセル情報レコーダ３０は、通常のハ
ンドセットＡのセル情報レコーダ３０がセル・ハンドオーバ情報を記録するのと同じ方法
でセル・ハンドオーバ情報を記録する。加えて、ＧＰＳハンドセットＢのＧＰＳ情報レコ
ーダ４０もＧＰＳ衛星信号からのＧＰＳ情報を記録する。当業者であれば、ＧＰＳ情報か
らＧＰＳ位置情報を入手することができ、ＧＰＳハンドセットＢに装備されたＧＰＳモジ
ュールによってＧＰＳ位置情報を計算することができ、より強力な計算機能を有するサー
バでもＧＰＳ位置情報を計算できることを認識している。従来技術ではすでに様々な実現
例が存在するので、これは本発明で解決すべき問題ではなく、それにより簡潔にするため
に省略される。
【００５０】
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　ステップ４０４では、ＧＰＳハンドセットＢは、そのトランシーバにより測位サービス
・システム１０にセル・ハンドオーバ情報およびＧＰＳ情報を定期的にアップロードする
。
【００５１】
　流れ図は、ＧＰＳハンドセットＢがセル・ハンドオーバ情報およびＧＰＳ情報を記録す
ることを表すために１つのステップ４０３を使用しているが、これは、セル・ハンドオー
バ情報およびＧＰＳ情報が必ず同時に記録されることを意味するわけではなく、同様に、
セル・ハンドオーバ情報およびＧＰＳ情報のアップロードは完全に同期動作である必要は
ないことに留意する必要がある。
【００５２】
　測位サービス・システム１０の動作は、ステップ４０２、４０４、４０５、４０６、４
０７、４０８、４０９、および４１０の一部または全部を含む。
【００５３】
　第１に、測位サービス・システム１０の記録手段１０２ａはセルラー無線通信ネットワ
ークのセル内の無線通信装置Ａの移動経路を記録する（４０２）。これは、ハンドセット
Ａがセル・ハンドオーバ情報をアップロードするステップに対応するステップである。
【００５４】
　また、測位サービス・システム１０の記録手段１０２ｂおよび１０４は、セルラー無線
通信ネットワークのセルにおいてセルラー無線通信ネットワーク内で移動するＧＰＳ無線
通信装置Ｂの移動経路とＧＰＳ情報をそれぞれ記録する（４０４）。これは、ＧＰＳハン
ドセットＢがセル・ハンドオーバ情報およびＧＰＳ情報をアップロードするステップに対
応するステップである。
【００５５】
　任意選択で、測位サービス・システム１０は、ＧＰＳ無線通信装置Ｂからのセル・ハン
ドオーバ情報とＧＰＳ情報とのマッピングを生成する（４０５）。
【００５６】
　上記の諸ステップは、コンピューティング・リソースがアイドル状態であるときに実行
することができ、したがって、後でセル・ハンドオーバ情報をＧＰＳ情報と関連付けると
きに必要な処理時間を節約することができる。しかし、測位サービス・システム１０は、
一致ＧＰＳ無線通信装置Ｂを見つけた後でＧＰＳ情報レコーダ１０４から関連のＧＰＳ情
報を抽出することもできることを指摘する必要がある。
【００５７】
　任意選択で、測位サービス・システム１０は、通常のハンドセットＡから通常のハンド
セットＡに関する測位要求を受信する（４０６）。これは、通常のハンドセットＡが測位
要求を送信するステップに対応するステップである。上記の通り、通常のハンドセットＡ
に関する測位要求は、通常のハンドセットＡのユーザによって認可された他のユーザの無
線通信装置から発信することもできる。実際は、技術的に言えば、測位サービス・システ
ム１０は、外部からいかなる要求も受信しない場合でも、独立して通常のハンドセットＡ
を測位することもできる。
【００５８】
　通常のハンドセットＡの位置を特定する必要がある場合、測位サービス・システム１０
は、記録手段１０２ａから通常のハンドセットＡの最新のセル・ハンドオーバ情報を抽出
する（４０７）。上記の通り、セル・ハンドオーバ情報は、通常のハンドセットＡが入る
セルと入る時間とを含み、通常のハンドセットＡの移動経路および移動速度を反映する。
【００５９】
　通常のハンドセットＡの位置を決定するために、測位サービス・システム１０の比較器
１０６は、まず、その移動経路が通常のハンドセットＡの移動経路と一致するＧＰＳハン
ドセットを決定する（４０８）。
【００６０】
　本発明の一実施形態により、比較器１０６は、記録手段１０２ａから抽出された通常の



(13) JP 2013-507014 A 2013.2.28

10

20

30

40

50

ハンドセットＡのセル・ハンドオーバ情報と記録手段１０２ｂに記録されたＧＰＳハンド
セットのセル・ハンドオーバ情報に応じて、通常のハンドセットＡと比較して、同じセル
を通過し、同じセル内の在留時間が接近し、最後の同じセルを離れる瞬間が接近している
ＧＰＳハンドセットＢを見つける。
【００６１】
　本発明の一実施形態により、測位サービス・システム１０は、通常のハンドセットＡお
よびＧＰＳハンドセットのセル・ハンドオーバ情報からセル・ハンドオーバ・シーケンス
を導出し、ＧＰＳハンドセットのセル・ハンドオーバ情報からセル・ハンドオーバ・シー
ケンスを導出し、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスはセル内の対応するハンドセット
の在留時間と最後のセルを離れる瞬間を含む。比較器１０６は、そのセル・ハンドオーバ
・シーケンスが通常のハンドセットＡのセル・ハンドオーバ・シーケンスと一致するＧＰ
Ｓハンドセットを決定する。
【００６２】
　本発明の一実施形態により、比較器１０６は、通常のハンドセットＡのセル・ハンドオ
ーバ・シーケンスＳ１＝｛Ｔ１，（Ｃ１，ｔ１），（Ｃ２，ｔ２），．．．（ＣＫ，ｔＫ

）｝に比較して、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ２＝｛Ｔ２，（Ｃ１，ｔ１’）
，（Ｃ２，ｔ２’），．．．（ＣＫ，ｔＫ’）｝が以下の一致条件を満足するＧＰＳハン
ドセットを見つける。
｜Ｔ１－Ｔ２｜＜デルタＴおよび｜ｔｉ－ｔｉ’｜＜デルタｔ、ｉ＝１，２，．．．，Ｋ
ここで、ｔｉおよびｔｉ’はそれぞれセルＣｉ内の通常のハンドセットＡおよびＧＰＳハ
ンドセットの在留時間であり、Ｔ１およびＴ２はそれぞれ通常のハンドセットＡおよびＧ
ＰＳハンドセットが最後のセルＣＫを離れる瞬間であり、デルタＴおよびデルタｔはそれ
ぞれ所定のしきい値である。
【００６３】
　上記の条件を満足し、通常のハンドセットＡと一致するＧＰＳハンドセットは、通常の
ハンドセットＡの位置を決定するために測位サービス・システム１０の位置計算器によっ
て使用することができる。
【００６４】
　次に、図４に関して、図４に示されているように通常のハンドセットＡについて一致Ｇ
ＰＳハンドセットを見つけるためのプロセスについて説明する。Ｋ＝１、しきい値デルタ
Ｔ＝５、デルタｔ＝５と設定し、通常のハンドセットＡがセル１からセル２に入った瞬間
に、通常のハンドセットＡの位置を特定する必要があると設定すると、比較器１０６は、
図４の左下隅の通常のハンドセットＡのデータ対シーケンスおよび通常のハンドセットＡ
のセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ１＝｛Ｔ１，（１，２３）｝に応じて、一致条件を
満足するＧＰＳハンドセットのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ２＝｛Ｔ２，（１，２
０）｝を見つける（Ｔ１およびＴ２の実際の値が｜Ｔ１－Ｔ２｜＜５を満足し、対応する
ＧＰＳハンドセットが線３０１に沿って移動するＧＰＳハンドセットＢ１であると想定す
る）。
【００６５】
　上記の一致条件は３つの重要なパラメータ、すなわち、Ｋ、デルタＴ、およびデルタｔ
を含む。Ｋが大きいほど、移動経路上で一致するターゲットとしての通常のハンドセット
ＡとＧＰＳハンドセットＢの類似度の要件が高くなり、デルタＴとデルタｔが小さいほど
、移動速度について通常のハンドセットＡとターゲットＧＰＳハンドセットＢの類似度が
高くなり、その後、一致ＧＰＳハンドセットＢから入手された通常のハンドセットＡの位
置の精度が高くなるが、この時点で一致成功率は低くなり、計算コストは大きくなる。こ
れに反して、Ｋが小さく、デルタＴおよびデルタｔが大きいほど、一致した通常のハンド
セットＡとＧＰＳハンドセットＢの移動経路および移動速度の類似度が低くなるが、この
時点で一致成功確率は高くなる。上記の理解に基づいて、当業者であれば、特定の情況に
基づいて、たとえば、コンピューティング・リソースの容量、地方の道路の特徴、測位精
度の要件などに応じて、適切なパラメータを設定することができる。
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【００６６】
　比較器１０６が一致ＧＰＳハンドセットを決定した後、測位サービス・システムの位置
計算器１０８は、ＧＰＳハンドセットのＧＰＳ情報に基づいて、通常のハンドセットＡの
現在位置を計算する（４０９）。
【００６７】
　本発明の一実施形態により、前述の通り、現在の瞬間ｔの通常のハンドセットＡの位置
を入手するために、通常のハンドセットＡのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ１と一致
するＧＰＳハンドセットのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ２を見つけることにより、
比較器１０６が一致ＧＰＳハンドセットを決定する場合、位置計算器１０８は、Ｔ２＋ｔ
－Ｔ１の値を計算し、一致ＧＰＳハンドセットのＧＰＳ情報から瞬間Ｔ２＋ｔ－Ｔ１のＧ
ＰＳハンドセットの位置を入手して、この位置を通常のハンドセットＡの現在位置と推定
する。
【００６８】
　通常のハンドセットＡの最新のセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ１がＧＰＳハンドセ
ットＢのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ２と正常に一致する場合に、通常のハンドセ
ットＡが位置する現在のセルとＧＰＳハンドセットＢが次に位置するセルが同じセルＣＫ

＋１である場合、ｔ－Ｔ１は、現在の瞬間ｔと通常のハンドセットＡがセルＣＫを離れる
（すなわち、セルＣＫ＋１に入る）瞬間Ｔ１との時間差であり、したがって、Ｔ２＋ｔ－
Ｔ１のＧＰＳハンドセットの位置は、ＧＰＳハンドセットが到着するＧＰＳ位置であり、
セルＣＫを離れた後に時間ｔ－Ｔ１が経過することを理解されたい。通常のハンドセット
Ａの速度はＧＰＳハンドセットの速度と同様であり、それらが現在セルＣＫ＋１に入る瞬
間は接近しているので、Ｔ２＋ｔ－Ｔ１のＧＰＳハンドセットのＧＰＳ位置は、通常のハ
ンドセットＡの現在位置と推定することができる。
【００６９】
　図４に関して示されている通常のハンドセットＡについて一致ＧＰＳハンドセットを見
つけるプロセスを続けるために、通常のハンドセットＡがセル１からセル２に入った瞬間
に通常のハンドセットＡを測位する必要がある場合、現在の瞬間ｔの通常のハンドセット
Ａの位置は瞬間Ｔ２＋ｔ－Ｔ１のＧＰＳハンドセットＢ１のＧＰＳ位置であり、特定のＧ
ＰＳ情報次第で、その位置は図４に示されている位置４（丸付き）になる可能性があり、
位置５（丸付き）になる可能性もある。本発明の方法により、図４に示されている状況で
は、図４の左下隅にある表の通常のハンドセットＡに対応する実際の位置のほとんどは、
ＧＰＳハンドセットＢ１またはＧＰＳハンドセットＢ２のＧＰＳ位置から導出することが
できる。
【００７０】
　本発明の一実施形態により、より高い精度が必要である場合、位置計算器１０８は、通
常のハンドセットＡのセル・ハンドオーバ・シーケンスおよび一致ＧＰＳハンドセットＢ
のセル・ハンドオーバ・シーケンスに応じて、移動時の通常のハンドセットＡとＧＰＳハ
ンドセットＢの速度の差を計算し、速度の差に基づいてＧＰＳハンドセットのＧＰＳ位置
から導出された通常のハンドセットＡの現在位置に対して適切な修正を行うことができる
。上記の速度の差が主に同じセル内の通常のハンドセットＡとＧＰＳハンドセットＢの在
留時間の差として具体化されることは当業者にとって明白なことである。ＧＰＳハンドセ
ットのＧＰＳ位置から導出された位置の修正は、主にセル・ハンドオーバ・シーケンスに
おける最後のセル内の速度の差に応じて実行するものとする。
【００７１】
　最後に、測位サービス・システム１０は、一致ＧＰＳハンドセットのＧＰＳ情報に応じ
て位置計算器１０８によって決定された通常のハンドセットＡの現在位置を、通常のハン
ドセットＡの位置を特定するよう要求した要求側に返す。
【００７２】
　本発明は、無線通信装置のモバイル・セルラー情報と高精度のＧＰＳ測位を取り入れる
ことにより、非ＧＰＳ無線通信装置についてより高精度の測位を入手することができる。



(15) JP 2013-507014 A 2013.2.28

10

20

30

40

50

本発明は、セル・ハンドオーバ情報によって反映された移動時の無線通信装置の移動経路
および速度による測位を実行するが、セル・ハンドオーバ情報の入手は、無線通信装置と
何らかの基地局通信タワーとの間の視覚経路がブロックされることによる影響を受けない
。本発明の方法はセル・ハンドオーバ・ポイントを決定する際に測位誤差を発生する可能
性があるが、この誤差の範囲は制限することができる。無線通信装置が移動通過の前後に
両方のセルを決定する際に同時に誤差を生じる最悪の場合でも、２つの隣接基地局セルの
重なっているサービスエリアの半径は通常、約５０ｍであり、したがって、最大の判断誤
差は５０＊２＝１００ｍに過ぎず、これはモバイル測位方法（セル測位）などの既存の技
術における３００ｍという誤差よりかなり小さい。
【００７３】
　添付図面に関連して本発明およびその模範的な諸実施形態について上述してきたが、本
発明はこれらの実施形態に厳密に制限されるわけではなく、当業者であれば、本発明の範
囲および目的を逸脱せずに、この諸実施形態に対して様々な変更および修正を行うことが
できることを理解されたい。たとえば、この説明では、比較器１０６および位置計算器１
０８という機能コンポーネントは測位サービス・システム１０内に配備されているが、こ
れらの機能コンポーネントは無線通信装置に配備することもでき、測位サービス・システ
ム１０の機能コンポーネントは通信ネットワーク内の他のサーバ上に配備するかまたは専
用サーバ内に個別に統合することもできる。このような変更および修正はいずれも、特許
請求の範囲によって定義された本発明の範囲に含まれるものである。
【００７４】
　上記の説明から、当業者であれば、手段、方法、またはコンピュータ・プログラム（co
mputer program product）として本発明を実施できることを認識している。したがって、
本発明は、具体的に以下の形として実現することができ、すなわち、完全にハードウェア
、完全にソフトウェア（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
）、もしくは一般に「回路」、「モジュール」、または「システム」と呼ばれるソフトウ
ェア部分と、ハードウェア部分との組み合わせにすることができる。加えて、本発明は、
コンピュータ使用可能プログラム・コードが収容された任意の有形表現媒体に実施された
コンピュータ・プログラムの形を取ることができる。
【００７５】
　１つまたは複数のコンピュータ使用可能媒体またはコンピュータ可読媒体の任意の組み
合わせを使用することができる。コンピュータ使用可能媒体またはコンピュータ可読媒体
は、たとえば、電気、磁気、光学、電磁、赤外線、または半導体のシステム、手段、デバ
イス、または伝送媒体にすることができるが、これらに限定されない。コンピュータ可読
媒体のより具体的な例（非網羅的リスト）としては、１つまたは複数のワイヤの電気接続
、ポータブル・コンピュータ・ディスク、ハードディスク、ランダム・アクセス・メモリ
（ＲＡＭ）、読み取り専用メモリ（ＲＯＭ）、消去可能プログラマブル読み取り専用メモ
リ（ＥＰＲＯＭまたはフラッシュ・メモリ）、光ファイバ、ポータブル・コンパクト・デ
ィスク読み取り専用メモリ（ＣＤ－ＲＯＭ）、光メモリ・デバイス、サポート・インター
ネットまたはインターネットなどの伝送媒体、あるいは磁気メモリ・デバイスを含む。コ
ンピュータ使用可能媒体またはコンピュータ可読媒体は、プログラムが印刷された紙また
はその他の適切な媒体にすることもでき、これは、たとえば、このような紙またはその他
の媒体の電子走査により、プログラムが電子的に入手され、次にコンパイルされ、適切な
方法で解釈または処理され、必要であれば、コンピュータ・メモリに保管されるからであ
ることに留意されたい。本明細書の文脈では、コンピュータ使用可能媒体またはコンピュ
ータ可読媒体は、命令実行システム、手段、またはデバイスが使用するためあるいはその
命令実行システム、手段、またはデバイスに関連して使用するためのプログラムを収容、
保管、伝達、伝搬、または伝送する任意の媒体にすることができる。コンピュータ使用可
能媒体は、ベースバンドでまたは搬送波の一部として伝搬可能であり、それによりコンピ
ュータ使用可能プログラム・コードが実施されるデータ信号を含むことができる。コンピ
ュータ使用可能プログラム・コードは、無線、ワイヤ、光ケーブル、ＲＦなどを含むがこ
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れらに限定されない任意の適切な媒体を使用して伝送することができる。
【００７６】
　本発明の動作を実行するためのコンピュータ・プログラム・コードは、Ｊａｖａ、Ｓｍ
ａｌｌｔａｌｋ、Ｃ＋＋などのオブジェクト指向プログラミング言語ならびに「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従来の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任意の組み合わせで作成することがで
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するか、部分的にユ
ーザのコンピュータ上で実行するか、独立したソフトウェア・パッケージとして実行する
か、部分的にユーザのコンピュータ上で実行して部分的にリモート・コンピュータ上で実
行するか、あるいは完全にリモート・コンピュータまたはサーバ上で実行することができ
る。後者の場合、リモート・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）を含む任意の種類のネットワークを介してユーザの
コンピュータに接続することができるか、あるいは（たとえば、インターネット・サービ
ス・プロバイダを使用して、インターネットを介して）外部コンピュータに接続すること
ができる。
【００７７】
　加えて、本発明の流れ図あるいはブロック図またはその両方の各ブロックならびに流れ
図あるいはブロック図またはその両方の各ブロックの組み合わせは、コンピュータ・プロ
グラム命令によって実現することができる。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、専用コンピュータ、またはその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することができ、それにより、コンピュータまたはその他のプログラ
マブル・データ処理装置によって実行されたこれらの命令に流れ図あるいはブロック図ま
たはその両方の諸ブロックに規定された機能／動作を実現する装置を生産させるようにマ
シンが生産される。
【００７８】
　また、これらのコンピュータ・プログラム命令は、特定の方法で動作するようコンピュ
ータまたはその他のプログラマブル・データ処理装置に命令することができるコンピュー
タ可読媒体に保管することもでき、その結果、コンピュータ可読媒体に保管された命令に
より、流れ図あるいはブロック図またはその両方の諸ブロックに規定された機能／動作を
実現する命令手段を含む装置（article of manufacture）が生産される。
【００７９】
　また、コンピュータ・プログラム命令は、コンピュータまたはその他のプログラマブル
・データ処理装置にロードして、コンピュータによって実行されるプロセスを生成するた
めの一例の動作ステップをコンピュータまたはその他のプログラマブル・データ処理装置
に実行させることができ、その結果として、コンピュータまたはその他のプログラマブル
・データ処理装置上で実行された命令は流れ図あるいはブロック図またはその両方の諸ブ
ロックに規定された機能／動作を実現するプロセスを提供する。
【００８０】
　図面内の流れ図およびブロック図は、本発明の様々な実施形態により実現可能なシステ
ム、方法、およびコンピュータ・プログラムのアーキテクチャ、機能、および動作を例示
している。この時点で、流れ図またはブロック図の各ブロックは、規定された論理機能を
実現するための１つまたは複数の実行可能命令を含む、モジュール、プログラム・セグメ
ント、またはコードの一部を表すことができる。また、代替例としてのいくつかの実現例
では、ブロック内に示された機能は図面内に示された異なる順序で行われる可能性がある
ことにも留意されたい。たとえば、２つの連結ブロックは、関係する機能次第で、実際は
基本的に並行して実行される場合もあれば、時には逆の順序で実行される場合もある。ま
た、流れ図あるいはブロック図またはその両方の各ブロックならびに流れ図あるいはブロ
ック図またはその両方の諸ブロックの組み合わせは、規定された機能または動作を実行す
る専用ハードウェアベースのシステムを使用して実現される場合もあれば、専用ハードウ
ェアとコンピュータ命令の組み合わせを使用して実現される場合もあることにも留意され
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【手続補正書】
【提出日】平成24年6月4日(2012.6.4)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　コンピュータ・メモリとコンピュータ・プロセッサとを備えるコンピュータにより、セ
ルラー無線通信ネットワーク内で移動する無線通信装置の位置を決定するための方法であ
って、
　前記コンピュータ・メモリに前記セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて前記無
線通信装置の移動経路を記録することと、
　前記コンピュータ・メモリに前記セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて前記セ
ルラー無線通信ネットワーク内で移動するＧＰＳ無線通信装置の移動経路およびＧＰＳ情
報を記録することと、
　前記コンピュータ・プロセッサがその移動経路が前記無線通信装置の前記移動経路と一
致する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することと、
　前記コンピュータ・プロセッサが前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記ＧＰＳ情報に基づ
いて前記無線通信装置の前記位置を決定すること
を含む方法。
【請求項２】
　その移動経路が前記無線通信装置の前記移動経路と一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を
決定することが、前記無線通信装置と比較して、同じセルを通過し、前記同じセル内の在
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留時間が接近し、最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を
見つけることを含む、請求項１記載の方法。
【請求項３】
　前記セルラー無線通信ネットワークのセル内の前記無線通信装置の前記移動経路が、モ
バイル基地局によってブロードキャストされたセル識別信号に応じて前記無線通信装置に
よって入手されたセル・ハンドオーバ情報であって、前記無線通信装置が入るセルと入る
時間が含まれるセル・ハンドオーバ情報であり、
　前記セルラー無線通信ネットワークのセル内の前記ＧＰＳ無線通信装置の前記移動経路
が、前記モバイル基地局によってブロードキャストされた前記セル識別信号に応じて前記
ＧＰＳ無線通信装置によって入手されたセル・ハンドオーバ情報であって、前記ＧＰＳ無
線通信装置が入るセルと入る時間が含まれるセル・ハンドオーバ情報である、請求項１ま
たは２記載の方法。
【請求項４】
　前記コンピュータ・プロセッサが前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し
、前記同じセル内の在留時間が接近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している
前記ＧＰＳ無線通信装置を見つけることが、前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信
装置の前記セル・ハンドオーバ情報に応じて、前記無線通信装置と比較して、前記同じセ
ルを通過し、前記同じセル内の在留時間が接近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接
近している前記ＧＰＳ無線通信装置を見つけることをさらに含む、請求項３記載の方法。
【請求項５】
　前記コンピュータ・プロセッサが前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の前
記セル・ハンドオーバ情報に応じて、前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過
し、前記同じセル内の在留時間が接近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近してい
る前記ＧＰＳ無線通信装置を見つけることが、前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通
信装置の前記セル・ハンドオーバ情報から前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装
置のセル・ハンドオーバ・シーケンスをそれぞれ導出することと、そのセル・ハンドオー
バ・シーケンスが前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスと一致する前
記ＧＰＳ無線通信装置を決定することをさらに含み、前記セル・ハンドオーバ・シーケン
スがセル内の前記対応する無線通信装置またはＧＰＳ無線通信装置の在留時間と前記最後
のセルを離れる瞬間を含む、請求項４記載の方法。
【請求項６】
　そのセル・ハンドオーバ・シーケンスが前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・
シーケンスと一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することが、前記無線通信装置の前
記セル・ハンドオーバ・シーケンスＳ１＝｛Ｔ１，（Ｃ１，ｔ１），（Ｃ２，ｔ２），．
．．（ＣＫ，ｔＫ）｝に比較して、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ２＝｛Ｔ２，
（Ｃ１，ｔ１’），（Ｃ２，ｔ２’），．．．（ＣＫ，ｔＫ’）｝が、
｜Ｔ１－Ｔ２｜＜デルタＴおよび｜ｔｉ－ｔｉ’｜＜デルタｔ、ｉ＝１，２，．．．，Ｋ
という条件を満足する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することを含み、ここで、ｔｉおよ
びｔｉ’がそれぞれセルＣｉ内の前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の在留
時間であり、Ｔ１およびＴ２がそれぞれ前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置
が前記最後のセルＣＫを離れる瞬間であり、デルタＴおよびデルタｔがそれぞれ所定のし
きい値である、請求項５記載の方法。
【請求項７】
　前記無線通信装置の前記位置を決定することが、前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記Ｇ
ＰＳ情報に応じて、現在の瞬間ｔの前記無線通信装置の前記位置として、瞬間Ｔ２＋ｔ－
Ｔ１の前記ＧＰＳ無線通信装置の前記位置を入手することを含む、請求項６記載の方法。
【請求項８】
　前記コンピュータ・プロセッサが前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケ
ンスおよび前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスに応じて
、前記無線通信装置と前記一致ＧＰＳ無線通信装置との速度の差を計算することと、前記
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速度の差に応じて前記現在の瞬間ｔの前記無線通信装置の前記位置を修正することをさら
に含む、請求項７記載の方法。
【請求項９】
　セルラー無線通信ネットワーク内で移動する無線通信装置の位置を決定するためのシス
テムであって、
　前記セルラー無線通信ネットワークのセルにおいて前記無線通信装置およびＧＰＳ無線
通信装置の移動経路を記録するための記録手段と、
　前記ＧＰＳ無線通信装置のＧＰＳ情報を記録するためのＧＰＳ情報レコーダと、
　その移動経路が前記無線通信装置の前記移動経路と一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を
決定するための比較器と、
　前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記ＧＰＳ情報に基づいて前記無線通信装置の前記位置
を決定するための位置計算器と
を含むシステム。
【請求項１０】
　前記比較器が、前記無線通信装置と比較して、同じセルを通過し、前記同じセル内の在
留時間が接近し、最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を
見つけるための手段を含む、請求項９記載のシステム。
【請求項１１】
　前記セルラー無線通信ネットワークのセル内の前記無線通信装置の前記移動経路が、モ
バイル基地局によってブロードキャストされたセル識別信号に応じて前記無線通信装置に
よって入手されたセル・ハンドオーバ情報であって、前記無線通信装置が入るセルと入る
時間が含まれるセル・ハンドオーバ情報であり、
　前記セルラー無線通信ネットワークのセル内の前記ＧＰＳ無線通信装置の前記移動経路
が、前記モバイル基地局によってブロードキャストされた前記セル識別信号に応じて前記
ＧＰＳ無線通信装置によって入手されたセル・ハンドオーバ情報であって、前記ＧＰＳ無
線通信装置が入るセルと入る時間が含まれるセル・ハンドオーバ情報である、請求項９ま
たは１０記載のシステム。
【請求項１２】
　前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じセル内の在留時間が接
近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を見つけ
るための前記手段が、前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハン
ドオーバ情報に応じて、前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じ
セル内の在留時間が接近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ
無線通信装置を見つける、請求項１１記載のシステム。
【請求項１３】
　前記無線通信装置と比較して、前記同じセルを通過し、前記同じセル内の在留時間が接
近し、前記最後の同じセルを離れる瞬間が接近している前記ＧＰＳ無線通信装置を見つけ
るための前記手段が、前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハン
ドオーバ情報から前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置のセル・ハンドオーバ
・シーケンスをそれぞれ導出するための手段と、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスが
前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスと一致する前記ＧＰＳ無線通信
装置を決定するための手段をさらに含み、前記セル・ハンドオーバ・シーケンスがセル内
の前記対応する無線通信装置またはＧＰＳ無線通信装置の在留時間と前記最後のセルを離
れる瞬間を含む、請求項１２記載のシステム。
【請求項１４】
　そのセル・ハンドオーバ・シーケンスが前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・
シーケンスと一致する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することが、前記無線通信装置の前
記セル・ハンドオーバ・シーケンスＳ１＝｛Ｔ１，（Ｃ１，ｔ１），（Ｃ２，ｔ２），．
．．（ＣＫ，ｔＫ）｝に比較して、そのセル・ハンドオーバ・シーケンスＳ２＝｛Ｔ２，
（Ｃ１，ｔ１’），（Ｃ２，ｔ２’），．．．（ＣＫ，ｔＫ’）｝が、
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｜Ｔ１－Ｔ２｜＜デルタＴおよび｜ｔｉ－ｔｉ’｜＜デルタｔ、ｉ＝１，２，．．．，Ｋ
という条件を満足する前記ＧＰＳ無線通信装置を決定することを含み、ここで、ｔｉおよ
びｔｉ’がそれぞれセルＣｉ内の前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置の在留
時間であり、Ｔ１およびＴ２がそれぞれ前記無線通信装置および前記ＧＰＳ無線通信装置
が前記最後のセルＣＫを離れる瞬間であり、デルタＴおよびデルタｔがそれぞれ所定のし
きい値である、請求項１３記載のシステム。
【請求項１５】
　前記位置計算器が、前記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記ＧＰＳ情報に応じて、現在の瞬
間ｔの前記無線通信装置の前記位置として、瞬間Ｔ２＋ｔ－Ｔ１の前記ＧＰＳ無線通信装
置の前記位置を入手する、請求項１４記載のシステム。
【請求項１６】
　前記位置計算器が、前記無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスおよび前
記一致ＧＰＳ無線通信装置の前記セル・ハンドオーバ・シーケンスに応じて、前記無線通
信装置と前記一致ＧＰＳ無線通信装置との速度の差を計算し、前記速度の差に応じて前記
現在の瞬間ｔの前記無線通信装置の前記位置を修正するための手段をさらに含む、請求項
１５記載のシステム。
【請求項１７】
　セルラー無線通信ネットワークの無線通信装置であって、
　前記無線通信装置が前記セルラー無線通信ネットワーク内で移動しているときに、前記
セルラー無線通信ネットワークの基地局によってブロードキャストされたセル識別信号に
基づいて、前記無線通信装置が入るセルと入る時間とを含むセル・ハンドオーバ情報を記
録するセル情報レコーダ
を含む無線通信装置。
【請求項１８】
　前記セル情報レコーダが、最強信号強度のセル識別信号に対応するセルを、前記セル・
ハンドオーバ情報内の現在セルと見なす、請求項１７記載の無線通信装置。
【請求項１９】
　前記セルラー無線通信ネットワーク内の測位サービス・システムに前記セル・ハンドオ
ーバ情報を送信するための送信手段
をさらに含む、請求項１７または１８記載の無線通信装置。
【請求項２０】
　前記無線通信装置の地理的位置を決定するよう前記セルラー無線通信ネットワーク内の
前記測位サービス・システムに要求するための測位要求手段と、
　前記測位サービス・システムから前記測位サービス・システムによって決定された前記
地理的位置を受信するための受信手段と
をさらに含む、請求項１７または１８記載の無線通信装置。
【請求項２１】
　ＧＰＳ衛星信号からのＧＰＳ情報を記録するためのＧＰＳ情報レコーダと、
　前記セルラー無線通信ネットワーク内の前記測位サービス・システムに前記ＧＰＳ情報
レコーダによって記録された前記ＧＰＳ情報を送信するための送信手段と
をさらに含む、請求項１７または１８記載の無線通信装置。
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