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(57)【要約】
　本発明の一実施形態において、方法は、少なくとも１
つのカメラに、複数の受信器によって検出可能な信号を
送信するように、少なくとも１つの送信器を設置する段
階を含む。複数の受信器は、当該受信器に対するカメラ
の距離測定のために固定位置に配置され、距離測定の位
置特定処理を行う。当該方法は更に、既知の位置にある
複数の受信器に基づいて収集されたレンジ測定からのレ
ンジ測定から、送信器からの信号に応答して送信器の移
動を指し示すものを検出する段階を含み得る。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　送信器からの信号に応答する既知の位置にある複数の受信器に基づいて収集されたレン
ジ測定から、前記送信器の移動を指し示すものとして受け入れられないレンジ測定を検出
する段階
　を有する方法。
【請求項２】
　受け入れられないレンジ測定をフィルタリング除去する段階、を更に有する請求項１に
記載の方法。
【請求項３】
　前記検出する段階は、静止した前記送信器に基づくレンジ測定のうちの１つ内で安定性
を探すことを有する、請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　静止した前記送信器に関連する複数のレンジ測定内の大差はエラーを指し示す、請求項
１に記載の方法。
【請求項５】
　前記検出する段階は、前記レンジ測定のうちの１つを空間的な一貫性について検査する
ことを有する、請求項１に記載の方法。
【請求項６】
　前記検出する段階は、前記レンジ測定のうちの１つを、前記送信器が前記受信器に対し
て移動するときに従うべき幾何学的な距離制約について検査することを有する、請求項１
に記載の方法。
【請求項７】
　前記検出する段階は、空間的な一貫性を欠くレンジ測定のうちの１つの動作の一貫性を
検査することを有する、請求項１に記載の方法。
【請求項８】
　前記動作の一貫性は、或る一定数の受信器からのレンジ測定は空間的に一貫性を有する
べきであることを意味する、請求項７に記載の方法。
【請求項９】
　送信器の収集されたレンジ測定を受信し、且つ前記レンジ測定のうちの何れが前記送信
器の移動を指し示すものとして受け入れられないものであるかを検出する局
　を有する装置。
【請求項１０】
　前記局は、受け入れられないレンジ測定をフィルタリング除去するように構成されてい
る、請求項９に記載の装置。
【請求項１１】
　前記局は、静止した前記送信器に基づくレンジ測定のうちの１つ内で安定性を探すよう
に構成されている、請求項９に記載の装置。
【請求項１２】
　前記局は、静止した前記送信器に関連する複数のレンジ測定内の大差を、エラーを指し
示すものとして探すように構成されている、請求項９に記載の装置。
【請求項１３】
　前記局は、前記レンジ測定のうちの１つを空間的な一貫性について検査するように構成
されている、請求項９に記載の装置。
【請求項１４】
　前記局は、前記レンジ測定のうちの１つを、前記送信器が前記受信器に対して移動する
ときに従うべき幾何学的な距離制約について検査するように構成されている、請求項９に
記載の装置。
【請求項１５】
　前記局は、空間的な一貫性を欠くレンジ測定のうちの１つの動作の一貫性を検査するよ
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うに構成されている、請求項９に記載の装置。
【請求項１６】
　前記動作の一貫性は、或る一定数の受信器からのレンジ測定は空間的に一貫性を有する
べきであることを意味する、請求項９に記載の装置。
【請求項１７】
　前記局は前記収集されたレンジ測定を無線で受信するサーバである、請求項９に記載の
装置。
【請求項１８】
　前記局は前記収集されたレンジ測定をクリケット位置特定システムから受信するコンピ
ュータである、請求項９に記載の装置。
【請求項１９】
　前記レンジ測定はタイムスタンプを付与される、請求項９に記載の装置。
【請求項２０】
　少なくとも１つの移動可能なカメラに、複数の受信器によって検出可能な信号を送信す
る少なくとも１つの送信器を取り付ける段階であり、前記複数の受信器は、当該受信器に
対する前記カメラの距離測定のために配置され且つ前記距離測定を処理するものである、
段階
　を有する方法。
【請求項２１】
　前記距離測定を周期的に収集し、カメラ位置を得るための位置特定処理を行う中枢サー
バに周期的に送信する段階、を更に有する請求項２０に記載の方法。
【請求項２２】
　前記送信器はクリケットシステムのビーコンである、請求項２０に記載の方法。
【請求項２３】
　前記受信器はクリケットシステムのアンカーである、請求項２０に記載の方法。
【請求項２４】
　前記受信器はスタジオ環境の天井に配置される、請求項２０に記載の方法。
【請求項２５】
　前記距離測定は、カメラ位置を得るための、レンジ推定のフィルタリングのために収集
される、請求項２０に記載の方法。
【請求項２６】
　前記少なくとも１つのカメラは、スタジオ環境内で移動可能な複数のカメラを有する、
請求項２０に記載の方法。
【請求項２７】
　少なくとも１つの移動可能なカメラ用の、複数の受信器によって検出可能な信号を送信
する少なくとも１つの送信器であり、前記複数の受信器は、当該受信器に対する前記カメ
ラの距離測定のために配置され且つ前記距離測定を処理するものである、少なくとも１つ
の送信器
　を有する装置。
【請求項２８】
　前記少なくとも１つの送信器は、スタジオ環境内で移動可能な複数のカメラ用の複数の
送信器である、請求項２７に記載の装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、概して位置情報システムに関し、より具体的にはスタジオ環境内のカメラの
位置特定情報に関する。
【背景技術】
【０００２】
　各スタジオカメラの正確な位置及び向きを測定することは、適当な視点からの仮想場面



(4) JP 2010-531433 A 2010.9.24

10

20

30

40

50

を描写する如何なる仮想メディア生成システムにとっても非常に重要なことである。現行
システムは２ｍｍまでの精度を達成することができる。しかしながら、これらのシステム
には幾つかの制約がある。第１に、そのようなシステムを構築するコストは通常、１０万
ＵＳドルの桁になる。第２に、システムを使用可能にするには校正が必要であり、この処
理は多大な人的労力を必要とする。
【０００３】
　無線センサネットワークの近年における進展は、位置特定のための新たな手法を可能に
する。センサネットワークを使用する位置特定に関する文献が多数存在し、ノードごとの
位置情報を提供するためのアルゴリズムが多数提案されている。これらの手法は、レンジ
ベース（range-based）及びレンジフリー（range　free）の２つのカテゴリーに分類され
得る。レンジベースの位置特定は、２点間の距離（レンジ）の推定又は角度の推定を必要
とし、レンジフリーの位置特定はそのような情報の推測は行わない。レンジフリーに基づ
くプロトコルは、その精度限界のため、大抵のメディア生成用途に適していない。故に、
スタジオ環境における位置特定には、レンジベースの位置特定法しか適していない。
【０００４】
　クリケット（Cricket）・ロケーション・サポート・システムは、超音波トランジスタ
を備えた数少ない商業的なセンサノードの１つであり、屋内での測距（レンジング）推定
において高い精度を達成するのに有効であることが示されている。測距精度は位置特定の
精度にとって極めて重要であるので、このクリケットシステムは、メディア生成用途にお
ける位置特定の好候補である。第２に、市販のクリケットシステムは既に、位置特定シス
テムを構築するのに使用可能な高い位置特定精度を有する基本システムを提供している。
【０００５】
　クリケットシステムは、位置特定にレンジベースの手法を用い、発表では３ｃｍの精度
を有している。クリケットは、位置特定されるべきノード（リスナー）の位置を三角測量
する基準システムとして、超音波（ＵＳ）及び無線周波数（ＲＦ）放射体を備えた複数の
標識（ビーコン）を使用する。リスナーからビーコンまでの距離は、超音波信号及びＲＦ
信号の到着の時間差（time　difference　of　arrivals；ＴＤＯＡ）を用いて測定される
。これは、受信信号強度（Received　Signal　Strength；ＲＳＳ）のみを用いる場合より
、良好な測距推定を達成する。
【０００６】
　屋内環境におけるクリケットシステムの拡大評価により、元々のクリケットシステムは
多様な試験で２ｃｍから１０ｃｍまでの精度を達成することが示された。これはメディア
生成用途にとって満足のいくものではない。センサネットワークを使用する屋内での位置
特定は、潜在能力を有するが、限界をも有する。スタジオ環境内のカメラの位置特定は、
その他の屋内位置特定システムとは異なる要求及び課題を有する。それらには、（１）広
いスタジオ空間、（２）位置特定される少数のノード、及び（３）高精度の位置特定の必
要性が含まれる。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　既存の位置特定システムの限界を克服し、スタジオ環境に特有の特徴及び要求に適応で
きる位置特定技術を提供する。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明の一態様において、方法は、送信器からの信号に応答する既知の位置にある複数
の受信器に基づいて収集されたレンジ測定から、送信器の移動を指し示すものとして受け
入れられないレンジ測定を検出する段階を含む。
【０００９】
　本発明の他の一態様において、装置は、送信器の収集されたレンジ測定を受信し、且つ
レンジ測定のうちの何れが送信器の移動を指し示すものとして受け入れられないものであ
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るかを検出する局を含む。
【００１０】
　本発明の更なる一態様において、方法は、少なくとも１つのカメラに、複数の受信器に
よって検出可能な信号を送信するように、少なくとも１つの送信器を設置する段階を含む
。複数の受信器は、当該受信器に対するカメラの距離測定のために固定位置に配置され、
距離測定の位置特定処理を行う。
【００１１】
　本発明の更なる他の一態様において、装置は、少なくとも１つの移動可能なカメラ用の
、複数の受信器によって検出可能な信号を送信する少なくとも１つの送信器を含む。複数
の受信器は、当該受信器に対するカメラの距離測定のために配置され且つ距離測定を処理
する。
【図面の簡単な説明】
【００１２】
　以下に詳細に説明する例示的な実施形態を添付の図面と併せて参酌することにより、本
発明の利点、性質及び様々な更なる特徴が一層と明らかになる。
【図１】本発明に従った、受動動作モードにおける位置特定技術を示す図である。
【図２】本発明により解決される、クリケットシステムの超音波送信器のアライメント限
界を示す図である。
【図３】本発明に従った、位置特定段階における異常値検出処理を示すフロー図である。
　理解されるように、図面は、本発明の概念を説明するためのものであり、必ずしも、本
発明を示す唯一の取り得る構成ではない。
【発明を実施するための形態】
【００１３】
　本発明は、スタジオ環境における受動的な位置特定を支援するものである。本発明に係
る位置特定は、正確な測距推定を達成し、位置特定アルゴリズムを後の段階に押しやる。
本発明を用いた位置特定は後処理に用いられ、通信は例えば位置特定されるべきノードか
らアンカー（固定）ノードへといった一方向でのみ必要とされ、そして、これは元のシス
テムに追加のオーバヘッドをもたらさない。本発明は更に、リスナー側でのレンジ推定の
干渉を抑制することにより、位置特定精度を向上させる。本発明に係る位置特定は、ノー
ドの位置特定に関して最も信頼できるアンカーノードを選択するよう適応可能であり、よ
り資源効率に優れ、静止したノードに対して、より安定した結果を生成する。
【００１４】
　現行のクリケットシステムに採用されているアクティブモードは、無線トランシーバの
限られた帯域幅、指向性超音波送信の制約、及び無線周波数ＲＦと超音波ＵＳとの間の重
なりのため、高い精度を達成するのに適していない。例えば少数のカメラや潜在的に大き
いスタジオサイズ等、メディア生成用途の特徴に基づき、位置特定されるべきノードにレ
ンジ推定用のビーコンを放射させ、位置特定を後処理段階中にオフラインで行うことが好
ましい。
【００１５】
　本発明は、典型的に２つ以上のカメラを位置特定する必要がある広いスタジオ環境にお
いて、高精度のカメラ位置特定を提供する。本発明は、干渉及び異常値の問題を軽減する
ことによってクリケット位置特定システムを改良する。静止環境における最小二乗推定器
の不安定性問題を解決するため、本発明は、信頼できないレンジ推定をフィルタリング除
去することによって安定性を達成する適応型アンカー選択アルゴリズムを採用する。
【００１６】
　スタジオ環境は、少数のカメラや広い室内空間として特徴付けられ、メディア生成用途
の位置特定は、各位置での高い精度への要求を有する。これは、１０ｃｍ程度の精度を有
するセンサネットワークを使用する従来の位置特定システムとは、大きく異なる設計目標
である。カメラ位置特定システムは、スタジオ空間全体にわたっての制約のないカメラ動
作を可能にすべきであり、且つシーンの実要素及び仮想要素の相対位置におけるドリフト
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又はノイズを最小化するのに十分な精度でカメラ位置を測定すべきである。
【００１７】
　様々な目的で数多くの屋内位置特定システムが既に開発されている。本発明の好適実施
形態はクリケットシステムを採用する。何故なら、クリケットシステムは商業的に入手可
能であり、１０ｃｍまでの位置特定精度を達成することができるからである。クリケット
システムにおいては、ノードは、位置特定されるべきノードと、アンカーとして使用され
るノードという２つのカテゴリーに分類される。
【００１８】
　アンカーノードは一旦配置されると移動しない。アンカーノードは、その位置を含むビ
ーコンメッセージと、ＲＦ信号及びその直後に続く超音波ＵＳ信号とを周期的に送出する
。リスナーは、到着時間差ＴＤＯＡに基づいてアンカーまでの距離を推定し、その後、マ
ルチ・ラテレーション（multi-lateration）アルゴリズムを用いて、既知の位置を有する
少なくとも３つのアンカーまでの距離に基づいて自身の位置を推定する。アンカーの数は
、システムが配備された後にクリケットを用いて決定されるので、この要件は容易に満た
される。クリケットシステムが遭遇する重要な問題は帯域内干渉である。これは、無線周
波数ＲＦ信号と超音波ＵＳ信号との対の間の到着時間差ＴＤＯＡを計算するときの、無線
送信同士の間の干渉と超音波ＵＳ同士の干渉とを意味する。これは、広いスタジオ環境に
おいてカメラ位置精度を更に改善することを非常に困難にする。
【００１９】
　本発明は、スタジオ環境に特有の特徴を活用することによって、クリケットシステムに
伴う不正確性を抑制する。本発明は、移動ノード及び静止ノード（例えば、カメラ等）上
で実行されるアプリケーションが、自身の位置が決定されようとしているとの情報をビー
コンから聞いて分析する建物全体に散らばった（例えば、天井に取り付けられる）複数の
リスナーを用いることによって、そのノードの物理的な位置を学習することを可能にする
。
【００２０】
　これは、位置特定されるべき複数のノードが標識（ビーコン）としての役割を果たすと
いう点で、元々のクリケットシステムの設計と異なる。一方では、位置特定されるべきカ
メラが少数であることにより、このビーコン送信はネットワークに拡張可能性の問題をも
たらさない。他方では、位置データは通常、専ら後処理のためであるため、位置特定は後
処理段階に延期することができ、全てのレンジ測定が処置の中枢サーバに集約される。こ
れは、より洗練された位置特定アルゴリズム及びレンジ推定フィルタによって、ノードの
位置特定の精度を高めることを可能にする。我々の設計は、広範囲にわたるメディア生成
用途の遅延耐性を考慮に入れて、その位置特定精度を更に高める。
【００２１】
　本発明に係る、スタジオ環境内でクリケットシステムを用いるカメラ位置特定手順は、
アンカーノードをリスナーモードにあるようにプログラムすることと、一対の無線周波数
ＲＦと超音波ＵＳパルスとの到着時間差を測定することとを含む。
【００２２】
　アンカーノードは、リスナーモードにあるようにプログラムされ、カメラが位置特定さ
れるスタジオをカバーするように天井に配置される。アンカーの配置は、後の位置特定ア
ルゴリズムが解を生成可能なように、幾何学的な制約を考慮に入れる。この工程は人的関
与を含み得る。アンカーノードの位置は、手動設定処理又は自動構成処理の何れかを介し
て既知である。
【００２３】
　標識として位置特定されるべきノードは、無線周波数ＲＦ信号とその直後に続く超音波
ＵＳパルスとを周期的に送出するために使用される。無線周波数ＲＦ信号は、この信号の
対が送信される時に関する時間管理情報を含む。この情報は後に、後処理において、カメ
ラの位置をその相対的なタイムスタンプとマッピングするために使用される。
【００２４】
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　一対の無線周波数ＲＦ信号と超音波ＵＳパルスのＴＤＯＡを測定することにより、各ア
ンカーノードは、カメラまでの自身の距離を推定することができる。このようなレンジ測
定は、更に詳細に後述するように、シーン内でのカメラ位置特定のための基地局に集めら
れる。位置特定の精度は、更に詳細に後述するように、十分なレンジ測定数とレンジ測定
の精度とに依存する。
【００２５】
　図１は、クリケットシステムを用いた、受動モードにおける、本発明に係る位置特定シ
ステムの例示的な構成１０を示している。位置特定されるべきカメラ４にビーコンが取り
付けられ、スタジオの天井にアンカー２Ａ－２Ｆが配置される。スターゲートノード１Ａ
及び１Ｂが、レンジ推定トラフィックを集約し、それらを基地局３に無線リンクを用いて
転送する。位置特定は、様々な時点での全てのレンジ推定が収集されたときに、基地局３
にて行われる。
【００２６】
　スターゲートノードは低電力で小型の、４００ＭＨｚリナックス・シングルボード・コ
ンピュータである。スターゲートは、通信能力及びセンサ信号処理能力が増強された強力
なシングルボード・コンピュータである。スターゲートはインテル社の最新世代の４００
ＭＨｚ　Ｘ－Ｓｃａｌｅ（登録商標）プロセッサ（ＰＸＡ２５５）を用いている。スター
ゲートは、インテル社のオープンソース・ロボット・イニシアチブと、ＴｉｎｙＯＳベー
スの無線センサネットワークとを直接的にサポートしている。
【００２７】
　レンジ測定は基地局に集められる。位置特定はリアルタイムに行われる必要はなく、位
置特定段階の前にレンジ測定が基地局に集められるだけでよい。このことは、アクティブ
モードにあるときに位置データをリアルタイムで通信するのではなく、より効率的なデー
タ収集ルーティングプロトコルを使用することを可能にする。典型的なレンジデータ収集
プロトコルは、全てのレンジ推定が、カメラ側すなわちビーコンで、ノードのクロックに
基づいてタイムスタンプを付与され、且つ幾つかのクラスターノード２Ａ、２Ｂに周期的
に送信されることを伴い得る。クラスターノードに十分なレンジデータが集約されると、
クラスターノードはそれらの無線リンクを用いて、該データを基地局に転送する。こうす
ることは、遙かにエネルギー効率に優れた手法であることが分かっており、位置特定トラ
フィックに干渉を導入しない。
【００２８】
　本発明に係る処理においては、例えば異なるビーコンに固有の識別子を用いること等に
よって、異なるビーコンが識別可能であるとすると、固有のビーコン側のタイムスタンプ
のみによってレンジ測定が識別されるため、アンカーとビーコンとの間で時間の同期化は
必要ない。ビーコンノードの位置を計算することには、後に位置特定段階において、ロー
カルクロックとビーコン側のタイムスタンプとの間のマッピングが必要であるのみである
。しかしながら、様々な干渉及び現実の要因により、ビーコンは喪失あるいは遅延される
ことがあり、それによって、ノードが移動する場合にレンジ測定に喪失又は不正確性がも
たらされる。アンカーとビーコンとの間での大まかな同期化は有用である。適時に到着し
たビーコンは、同期化のため、そして、それらの間に喪失レンジ測定を内挿するために使
用される。これは、欠損ビーコンが少数である場合に良好に機能する。アンカーとビーコ
ンとが有意に非同期である非常に厳しい環境を仮定すると、それら間の同期化を達成する
ため、何らかの既存の同期化技術を用いることができる。
【００２９】
　レンジ測定の異常値フィルタリングは、ビーコンノードがこの場合には位置特定される
べきノードであり且つビーコンの数が少ないため、帯域内干渉が最小化されるということ
を考慮する。具体的には、ビーコンＡからの超音波ＵＳパルスの反射が、ビーコンＡから
の無線周波数ＲＦ信号が受信されているときに到着する場合：ＲＦ－Ａ、ＵＳ－ＲＡに関
してのみ考慮すればよい。クリケットシステムはこの問題を、超音波送信器を特定の位置
に揃え、カバーされていない位置への超音波のリークが抑制されるようにすることによっ
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て解決している。
【００３０】
　図２は、クリケットの超音波送信器２１の限界２０を例示している。送信器２１は、そ
の４５°の方向スイープ内のアンカー２２Ａ、２２Ｂ方向のエネルギーが最も強くなるよ
うに調整されるので、カバーエリアの外側の如何なるアンカー２２Ｃも、不正確なレンジ
測定につながるマルチパス干渉問題による影響は受けない。これは実験的な評価によって
確認されている。ビーコンのカバーエリア内にあるアンカー２２Ａ、２２Ｂを注意深く選
択することにより、反射超音波パルスからの干渉問題は軽減される。しかしながら、この
手法は幾つかの問題を有する。広いスタジオ空間では、アンカーからカバーエリア外のノ
ードまでのレンジ測定は、この種の干渉に対してエラーを生じやすい。これらのレンジ推
定を全てのレンジを見ることなくオンザフライでフィルタリング除去することは難しいの
で、位置特定のアクティブモードを用いて特定することは困難である。
【００３１】
　本発明に係る手法では、全てのレンジ測定を受動的に収集した後、大きい誤差をもたら
す異常値をフィルタリング除去するために統計を用いることができる。図３のフロー図は
、レンジ測定の異常値検出に用いられる処理を例証するものである。この処理は、ステッ
プ３１にて開始し、ステップ３２にて、全てのアンカーからのレンジ測定を結合する。ス
テップ３３にて、欠損レンジ測定を推測するため内挿が用いられる。ステップ３４にて、
定常一貫性が存在する場合、ステップ３５にて、その測定は異常な動作一貫性であるかが
検査される。動作一貫性が存在しない場合、ステップ３７にて、そのレンジ測定は異常測
定として注記される。ステップ３４で定常一貫性が存在せず、且つ例えばｔ＋１＜Ｎとい
った所定回数の再帰的な内挿が定常一貫性を生じさせなかった場合、この処理はステップ
３８にて終了する。それ以外の場合、欠損レンジ測定を推測するために再び内挿が用いら
れ、異常レンジ測定を検出するためにこの処理が繰り返される。
【００３２】
　図３の処理では、異常値を検出するとき、定常一貫性３４及び動作一貫性３５という２
つの主な制約が考慮される。定常一貫性は、ビーコンが静止している場合に、レンジ推定
は特定のアンカーに対して安定であるべきことを意味する。ビーコンが移動していない場
合、複数のレンジ測定における如何なる大差も異常値を指し示す。動作一貫性は、全て又
は大部分のアンカーからのレンジ測定が空間的に一貫性を有するべきことを意味する。空
間的な一貫性は、ここでは、アンカーに対してビーコンが従うべき実際の幾何学的な距離
制約として定められる。１つのアンカーに対するレンジ推定が定常一貫性を有しない場合
、該レンジ推定は異常値である、あるいはビーコンの移動によるものであるという可能性
がある。該レンジ推定は異常値の候補であるとしてマークされ、ステップ３５で動作一貫
性が検査される。このタイムスタンプにおける測定のみが一貫性を有する場合、動作は実
際には異常値として処理される。斯くして、ノードの移動及び様々な干渉の双方のレンジ
推定への影響が考慮され、異常値検出の精度が向上される。
【００３３】
　上述のように、本発明は、クリケットという低コストで商業的に入手可能なシステムの
上に構築され、位置特定精度を更に高めるために、スタジオ環境に特有の特徴を活用する
受動的な位置特定モードを用いる。クリケットシステムは２－１０ｃｍの精度を達成し得
るが、これはメディア生成用途に好適なものではない。本発明は、２ｍｍの精度が要求さ
れるスタジオ環境において位置特定精度を高める。本発明は、現行クリケットシステムに
対して位置特定精度を更に高める単純且つ効果的な新たなアーキテクチャである。
【００３４】
　本発明はまた、センサネットワークを使用する位置特定システムの低コスト性の利益を
保持する。本発明は、用途及びターゲット環境の特徴を活用する高精度位置特定システム
である。本発明では、ビーコンは逆方向にアンカーノードに送られ、且つ位置特定は、タ
イムスタンプが付与されたレンジ推定が中枢サーバに集められた後に、オフラインで行わ
れ、異なる無線周波数ＲＦと超音波ＵＳとの間、及び超音波ＵＳと超音波ＵＳとの間の干



(9) JP 2010-531433 A 2010.9.24

10

渉が最小化される。本発明は、元々のクリケットシステムに内在する干渉問題を抑制し、
それにより、例えばコスト、エネルギー及び人的労力などのその他の重要な指標を妥協す
ることなく、位置特定精度の向上をもたらす。
【００３５】
　正確な無線ベースのカメラ位置及び向きに関する好適実施形態を説明したが、以上の教
示を受けた当業者によって、変更及び変形が為され得る。例えば、上述のクラスターノー
ド２Ａ、２Ｂはインテル社からのスターゲートであるとした。スターゲートは、単なる典
型例として、本発明の理解を助けるために示されたものであり、その他の種類のノードが
クラスターノードとして使用されてもよい。クラスターノード２Ａ、２Ｂへの通信、及び
それからの通信のための典型的な無線接続は、Ｗｉ－Ｆｉ又は８０２．１１に準拠するリ
ンクである。しかしながら、その他の無線通信リンクが用いられてもよい。
【００３６】
　特許法によって要求されるように本発明を詳細に説明した。特許による保護を要求する
ものを添付の請求項にて述べる。

【図１】

【図２】

【図３】
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