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【手続補正書】
【提出日】平成28年2月25日(2016.2.25)
【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】
　無線通信を介して受信された情報から他の移動体の位置情報を取得する第１取得手段と
、
　前記他の移動体に関し前記第１取得手段による位置情報の取得が途切れた場合に、前記
位置情報を用いて前記他の移動体の現在位置を推定し、対応する推定位置情報を生成する
第１推定手段と、
を有することを特徴とするナビゲーション装置。
【請求項２】
　前記第１推定手段は、
　表示手段による地図の表示範囲外に存在する前記他の移動体の現在位置を推定すること
を特徴とする請求項１に記載のナビゲーション装置。
【請求項３】
　前記第１推定手段による前記推定位置情報に基づく前記他の移動体の現在位置が前記表
示手段による地図の表示範囲内に到達するときに、前記推定位置情報に基づき前記他の移
動体の現在位置の表示を開始するように、前記表示手段を制御する表示制御手段をさらに
備えることを特徴とする請求項２に記載のナビゲーション装置。
【請求項４】
　前記第１取得手段により取得された位置情報を蓄積する第１蓄積手段をさらに備え、
　前記第１推定手段は、
　前記第１蓄積手段に蓄積された位置情報を用いて前記他の移動体の現在位置を推定する
ことを特徴とする請求項３に記載のナビゲーション装置。
【請求項５】
　前記表示範囲外に存在する他の移動体に関し前記第１蓄積手段に蓄積された位置情報に
基づき、前記表示範囲外に存在する他の移動体が今後前記表示範囲内となるか否かを予測
する予測手段をさらに有し、
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　前記第１推定手段は、
　前記予測手段により今後前記表示範囲内となると予測された他の移動体の現在位置の推
定を行う
ことを特徴とする請求項４に記載のナビゲーション装置。
【請求項６】
　前記第１推定手段は、
　前記予測手段により今後前記表示範囲内とならないと予測された他の移動体の現在位置
の推定を行わない
ことを特徴とする請求項５に記載のナビゲーション装置。
【請求項７】
　前記表示制御手段は、
　前記推定位置情報に基づく前記他の移動体の現在位置を、前記第１取得手段により取得
された位置情報に基づく前記他の移動体の現在位置と異なる表示態様で表示するように、
前記表示手段を制御する
ことを特徴とする請求項１乃至６のいずれか１項に記載のナビゲーション装置。
【請求項８】
　ナビゲーション装置と情報送受信可能に接続された通信装置であって、
　無線通信を介して情報を受信する受信手段と、
　前記受信手段により受信された情報から前記他の移動体の位置情報を取得する第２取得
手段と、
　前記第２取得手段により取得された位置情報を蓄積する第２蓄積手段と、
　表示手段による地図の表示範囲外に存在する前記他の移動体に関し前記第２取得手段に
よる位置情報の取得が途切れた場合に、前記第２蓄積手段に蓄積された位置情報を用いて
前記他の移動体の現在位置を推定する第２推定手段と、
　前記第２推定手段により推定された位置情報に基づく前記他の移動体の現在位置が前記
表示範囲内に到達するときに、前記ナビゲーション装置が前記第２推定手段により推定さ
れた位置情報に基づき前記表示手段による前記他の移動体の現在位置の表示を開始するよ
うに、前記第２推定手段により推定された位置情報を前記ナビゲーション装置へ出力する
出力手段と、
を有することを特徴とする通信装置。
【請求項９】
　無線通信を介して受信された情報から他の移動体の位置情報を取得する取得手順と、
　前記他の移動体に関し前記取得手順での位置情報の取得が途切れた場合に、前記位置情
報を用いて前記他の移動体の現在位置を推定する推定手順と、
を有することを特徴とするナビゲーション方法。
【請求項１０】
　無線通信を介して受信された情報から他の移動体の位置情報を取得する取得手順と、
　前記他の移動体に関し前記取得手順での位置情報の取得が途切れた場合に、前記位置情
報を用いて前記他の移動体の現在位置を推定する推定手順と、
をコンピュータに実行させることを特徴とするナビゲーションプログラム。
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