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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　移動体ＬＭＵ増強ワイヤレス位置検出システム（ＷＬＳ）であって、
　複数の静止位置測定ユニット（ＬＭＵ）を含むＷＬＳであって、前記複数の静止位置測
定ユニット（ＬＭＵ）は商用のワイヤレス通信システムにオーバーレイされて、前記複数
のＬＭＵが、前記ワイヤレス通信システムのそれぞれの基地送受信機局（ＢＴＳ）と共に
同一の場所に配置されるようにした、ＷＬＳと、
　移動体位置測定ユニット（ＬＭＵ）および汎地球測地システム（ＧＰＳ）モジュールを
サポートする移動体プラットフォームであって、前記ＧＰＳモジュールが、時間および周
波数の基準、ならびに前記移動体ＬＭＵの位置および速度を表すデータを提供するように
構成され、前記移動体ＬＭＵは、基地送受信機局からのダウンリンク信号を受けるように
構成され前記ダウンリンク信号から複製信号を得るためのダウンリンク受信機を含み、前
記複製信号は、前記基地送受信機局で受信された移動局からの送信の複製を表す、移動体
プラットフォームと、を備え、
　前記移動体ＬＭＵは、更に前記移動局からのアップリンク無線周波数（ＲＦ）送信を受
信するよう構成された受信機と、受信した送信のデータ・サンプルを格納するメモリとを
含み、前記移動体プラットフォームは、更に受信した送信を表す格納データと前記ダウン
リンク信号を介して受信した受信された送信の複製とを相関付けるよう構成される相関プ
ロセッサをサポートする、ワイヤレス位置検出システム。
【請求項２】
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　請求項１記載のシステムにおいて、前記移動体プラットフォームは航空機を備えた、シ
ステム。
【請求項３】
　請求項１記載のシステムにおいて、前記移動体プラットフォームは地上車両を備えた、
システム。
【請求項４】
　請求項１記載のシステムにおいて、前記移動体プラットフォームは、更に、基地送受信
機局からのダウンリンク送信、移動局からのアップリンク送信、およびＧＰＳ信号を受信
するように構成されたアンテナおよび受信機を備えた、システム。
【請求項５】
　請求項１記載のシステムにおいて、前記移動体プラットフォームは、更に、地上局から
コマンドおよび制御信号を受信し、前記コマンドおよび制御信号を前記移動体ＬＭＵに供
給するように構成されたワイヤレス通信リンクを備えた、システム。
【請求項６】
　請求項１記載のシステムにおいて、前記移動体プラットフォームは航空機を備えており
、
　前記移動体ＬＭＵは、移動局からの無線周波数（ＲＦ）送信を受信するように構成され
た受信機と、該受信機が受信した送信のデータ・サンプルを格納するメモリとを備えてお
り、
　更に、前記受信機が受信した送信を表す格納データを該受信した送信の複製と相関付け
るプロセッサを備えており、
　更に、基地送受信機局からダウンリンク信号を受信し、前記複製を前記ダウンリンク信
号から得る手段を備えており、
　更に、少なくとも１つの静止ＬＭＵを既知の場所に備えており、該少なくとも１つの静
止ＬＭＵおよび前記移動体ＬＭＵは、互いに時間および周波数の同期が取られるように構
成されており、
　前記少なくとも１つの静止ＬＭＵは、アンテナ、環境制御包囲空間、電力、およびバッ
クホール通信資源を含む資源の共有を可能とするために、セル・サイト機器と共に同一の
場所に配置されており、
　前記移動体ＬＭＵおよび前記静止ＬＭＵは、ある時間期間にわたって移動局から無線周
波数（ＲＦ）送信を受信するように構成されていて、到達時間差（ＴＤＯＡ）および到達
周波数差（ＦＤＯＡ）処理によってそれらの場所および速度の判定を可能とし、
　ＴＤＯＡおよびＦＤＯＡ処理による前記移動局の場所および速度の判定のために、前記
システムは、複数のＬＭＵがある時間期間にわたって前記移動局から信号を受信し、各Ｌ
ＭＵの場所および速度が、前記信号を受信している時間中に分かるように構成されており
、
　前記移動体プラットフォームは、基地送受信機局からのダウンリンク送信、移動局から
のアップリンク送信、およびＧＰＳ信号を受信するように構成されたアンテナおよび受信
機を備えており、
　前記移動体プラットフォームは、更に、地上局からコマンドおよび制御信号を受信し、
前記コマンドおよび制御信号を前記移動体ＬＭＵに供給するように構成されたワイヤレス
通信リンクを備えており、
　前記少なくとも１つの移動体プラットフォームが、位置検出対象の移動局が展開されて
いる地理的区域の画像を供給するように構成された撮像デバイスを備えており、
　更に、前記ＷＬＳが供給する前記移動局の場所を、前記画像と関連付ける手段を備えた
、システム。
【請求項７】
　請求項１記載のシステムであって、ネットワーク・コントローラからダウンリンク信号
を受信するため及び前記複製を前記ダウンリンク信号から得るための手段を備えた、シス
テム。
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【請求項８】
　請求項１記載のシステムであって、更に、既知の場所に少なくとも１つの静止ＬＭＵを
備えており、該少なくとも１つの静止ＬＭＵおよび前記移動体ＬＭＵは互いに時間および
周波数の同期を取るよう構成された、システム。
【請求項９】
　請求項８記載のシステムにおいて、前記少なくとも１つの静止ＬＭＵは、アンテナ、環
境制御包囲空間、電力、およびバックホール通信資源を含む資源の共有を可能とするため
に、セル・サイト機器と共に同一の場所に配置された、システム。
【請求項１０】
　請求項８記載のシステムにおいて、前記移動体ＬＭＵおよび前記静止ＬＭＵは、ある時
間期間にわたって移動局から無線周波数（ＲＦ）送信を受信するように構成されていて、
到達時間差（ＴＤＯＡ）および到達周波数差（ＦＤＯＡ）処理によって、それらの場所お
よび速度の判定を可能とする、システム。
【請求項１１】
　請求項１０記載のシステムにおいて、ＴＤＯＡおよびＦＤＯＡ処理による前記移動局の
場所および速度の判定のために、前記システムは、複数のＬＭＵがある時間期間にわたっ
て前記移動局から信号を受信し、各ＬＭＵの場所および速度が、前記信号を受信している
時間中に分かるように構成された、システム。
【請求項１２】
　請求項１記載のシステムにおいて、少なくとも１つの移動体プラットフォームが、位置
検出対象の移動局が展開されている地理的区域の画像を供給するように構成された撮像デ
バイスを備えた、システム。
【請求項１３】
　請求項１２記載のシステムであって、更に、前記ＷＬＳが供給する前記移動局の場所を
、前記画像と関連付け、これによって、前記移動局の場所に関する追加情報を提供する手
段を備えた、システム。
【請求項１４】
　請求項１２記載のシステムにおいて、前記撮像デバイスは、赤外線撮像が可能である、
システム。
【請求項１５】
　ワイヤレス位置検出システム（ＷＬＳ）がカバーする領域において動作する移動局（Ｍ
Ｓ）の位置検出方法であって、
　少なくとも１つの移動体位置測定ユニット（ＬＭＵ）を含む少なくとも３箇所の地理的
に離れた信号収集サイトにおいて、前記ＭＳからの送信を受信するステップと、
　少なくとも１つの信号収集サイトまたはネットワーク・コントローラから前記移動体Ｌ
ＭＵにダウンリンク信号を送信するステップであって、前記ダウンリンク信号は、前記ダ
ウンリンク信号を受信した後に、信号収集サイトで受信された前記ＭＳからの前記送信の
複製を得ることを前記移動体ＬＭＵに可能にするデータを含む、ステップと、
　前記移動体ＬＭＵにおいて、前記複製と、前記移動体ＬＭＵにおいて受信された前記Ｍ
Ｓからの前記送信とに対する相関付け処理を実行して、前記移動体ＬＭＵにおける到達時
間（ＴＯＡ）データと到達時間差（ＴＤＯＡ）データのうちの一方を求めるステップと、
　前記移動体ＬＭＵにおいて求めた前記ＴＯＡデータまたはＴＤＯＡデータを使用して、
前記ＭＳの場所を推定するステップと、を備えた、方法。
【請求項１６】
　請求項１５記載の方法であって、更に、前記ＭＳの推定した場所と比較するために、前
記ＭＳの場所を包囲する区域の画像を供給するステップを備えた、方法。
【請求項１７】
　請求項１６記載の方法において、前記画像を記録し、セーブする、方法。
【請求項１８】
　請求項１５記載の方法であって、更に、時間および周波数基準、ならびに前記移動体Ｌ
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ＭＵの三次元位置および速度を、前記移動体ＬＭＵをサポートする移動体プラットフォー
ム上に配備したＧＰＳモジュールの使用によって供給するステップを備えた、方法。
【請求項１９】
　請求項１８記載の方法であって、更に、到達時間差（ＴＤＯＡ）を用いて前記ＭＳの場
所を推定するときに、前記移動体ＬＭＵの前記三次元位置および速度を補償するステップ
を備えた、方法。
【請求項２０】
　請求項１５記載の方法であって、更に、前記移動体ＬＭＵが受信した前記ＭＳの送信を
ディジタル化し、格納し、更に当該格納した送信を前記ＭＳの送信の複製と相関付けるス
テップを備えた、方法。
【請求項２１】
　請求項２０記載の方法であって、更に、基地送受信機局からのダウンリンク送信から前
記複製を得るステップを備えた、方法。
【請求項２２】
　請求項２０記載の方法であって、更に、ネットワーク・コントローラからのダウンリン
ク送信から前記複製を得るステップを備えた、方法。
【請求項２３】
　ワイヤレス位置検出システム（ＷＬＳ）において用いるための移動体システムであって
、
　移動体プラットフォームが支持する位置測定ユニット（ＬＭＵ）であって、前記ＬＭＵ
は移動局からの無線周波数（ＲＦ）送信を受信するように構成された受信機と、受信した
送信のデータ・サンプルを格納するメモリとを備えている、位置測定ユニットと、
　前記移動体プラットフォームが支持し、前記移動体ＬＭＵに動作的に結合されたＧＰＳ
モジュールであって、前記ＧＰＳモジュールが前記移動体ＬＭＵの三次元位置および速度
、ならびに周波数基準および正確な時間を判定する、ＧＰＳモジュールと、
　少なくとも１つのＢＴＳまたはネットワーク・コントローラからダウンリンク信号を受
けるように構成されたダウンリンク受信機であって、前記ダウンリンク信号は、前記移動
体システムから離れた信号収集サイトで受信された移動局（ＭＳ）からの送信の複製を得
ることを前記ＬＭＵに可能するデータを含む、ダウンリンク受信機と、
　受信した送信を表す格納データと、前記受信された送信の複製とを相関付けるよう構成
されたプロセッサと、を備えた移動体システム。
【請求項２４】
　請求項２３記載の移動体システムにおいて、前記移動体プラットフォームは航空機を備
えた、移動体システム。
【請求項２５】
　請求項２３記載の移動体システムにおいて、前記移動体ＬＭＵは、移動局から無線周波
数（ＲＦ）送信を受信するように構成された、移動体システム。
【請求項２６】
　請求項２５記載の移動体システムにおいて、前記移動体プラットフォームは、基地送受
信機局からのダウンリンク送信、移動局からのアップリンク送信、およびＧＰＳ信号を受
信するように構成されたアンテナを備えた、移動体システム。
【請求項２７】
　請求項２６記載の移動体システムにおいて、前記移動体プラットフォームは、更に、コ
マンドおよび制御信号を前記移動体ＬＭＵに供給するように構成されたワイヤレス通信リ
ンクを備えた、移動体システム。
【請求項２８】
　請求項２３記載の移動体システムにおいて、前記移動体プラットフォームは、更に、撮
像デバイスを備えた、移動体システム。
【請求項２９】
　請求項２８記載の移動体システムであって、更に、前記移動局の場所を、前記撮像デバ
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イスによって得た画像と関連付ける手段を備えた、移動体システム。
【請求項３０】
　請求項２８記載の移動体システムにおいて、前記撮像デバイスは、赤外線画像を供給す
るように構成された、移動体システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
（相互引用）
　本願は、双方共"Augmentation of Commercial Wireless Location System (WLS) with 
Moving and/or Airborne Sensors for Enhanced Location Accuracy and Use of Real-Ti
me Overhead Imagery for Identification of Wireless Device Locations"（ワイヤレス
・デバイスの場所特定のために、位置検出精度を高め、リアル・タイム・オーバーヘッド
画像を用いるために移動および／または航空機搭載センサを有する商用ワイヤレス位置検
出システム（ＷＬＳ）の改善）と題し、２００５年４月８日に出願した米国仮特許出願第
６０／６６９，８３１号および速達郵便票ＥＶ６７０６７３７６０によって２００６年４
月６日に出願した米国特許出願の優先権を主張する。これらの内容は、ここで引用したこ
とにより、その全体が本願にも含まれるものとする。
（技術分野）
　本発明は、一般的には、アナログまたはディジタル・セルラ・システム、個人通信シス
テム（ＰＣＳ）、改良型特殊移動無線機（ＥＳＭＲ）、およびその他の種類のワイヤレス
通信システムにおいて用いられるような、ワイヤレス送信機の位置検出方法およびシステ
ムに関し、更に特定すれば、本発明は、ワイヤレス位置検出システム（ＷＬＳ）における
移動受信局（例えば、位置測定ユニット（ＬＭＵ））の使用に関する。
【背景技術】
【０００２】
　ワイヤレス位置検出システムに関する初期の実績は、"Cellular Telephone Location S
ystem"（セルラ電話機位置検出システム）と題する１９９４年７月５日付け米国特許第５
，３２７，１４４号に記載されている。これは、新規の到達時間差（ＴＤＯＡ）技法を用
いてセルラ電話機の位置を検出するシステムを開示する。’１４４特許に開示されたシス
テムの更なる改善が、"System for Locating a Source of Bursty Transmissions"（バー
スト状送信源の位置検出システム）と題する、１９９７年３月４日付け米国特許第５，６
０８，４１０号に開示されている。
【０００３】
　過去数年にわたり、セルラ業界では、ワイヤレス電話機による使用に利用可能なエア・
インターフェース・プロトコルの数が増加し、ワイヤレスまたは移動体電話機が動作可能
な周波数帯域の数も増加し、「個人通信サービス」、「ワイヤレス」等を含む、移動体電
話に言及するまたはこれに関する用語数も増大している。現在、エア・インターフェース
・プロトコルは、ＡＭＰＳ、Ｎ－ＡＭＰＳ、ＴＤＭＡ、ＣＤＭＡ、ＧＳＭ、ＴＡＣＳ、Ｅ
ＳＭＲ、ＧＰＲＳ、ＥＤＧＥ、ＵＭＴＳ、ＷＣＤＭＡ等を含む。用語の変化や、エア・イ
ンターフェースの増加は、本発明者が発見し改善した基本的な原理や発明に変化をもたら
すことはない。しかしながら、本業界の現在における用語に合わせて、本発明者はここに
記載するシステムのことを、以後ワイヤレス位置検出システムと呼ぶ。
【０００４】
　ワイヤレス位置検出システムの価値および重要性は、ワイヤレス通信業界によって承認
されている。１９９６年６月に、連邦通信委員会(Federal Communications Commission)
は、２００１年１０月を締め切りとして、ワイヤレス９－１－１発呼者の位置検出に用い
るための位置検出システムを展開(deploy)する要請を、ワイヤレス通信業界に出した。ワ
イヤレスＥ９－１－１発呼者の位置を検出することにより、緊急応答資源の使用が削減さ
れるので、応答時間を短縮し、生命を救い、膨大な費用を節約する。加えて、調査および
研究の結果、位置感応請求(location sensitive billing)、保有車両の管理等のような種
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々のワイヤレス用とには、今後数年においいて多大な商業的価値があることが結論付けら
れた。
【０００５】
　TruePosition社は、ワイヤレス位置検出システムの精度を更に高め、しかもこれらのシ
ステムのコストを大幅に削減するシステムおよび技法を開発し続けている。例えば、本願
と同じ譲受人に譲渡された以下の特許は、ワイヤレス位置検出の分野において、種々の改
良に貢献している。
【０００６】
　１９９４年７月５日付け、Cellular Telephone Location System（セルラ電話機位置検
出システム）、米国特許第５，３２７，１４４号、
　１９９７年３月４日付け、System For Locating A Source Of Bursty Transmissions（
バースト状送信源の位置検出システム）、米国特許第５，６０８，４１０号、
　２０００年４月４日、Robust, Efficient, Localization System（ロバストで効率的な
位置測定システム、米国特許第６，０４７，１９２号、および
　２００４年８月２４日、Monitoring of Call Information in a Wireless Location Sy
stem（ワイヤレス位置検出システムにおける呼情報の監視）、米国特許第６，７８２，２
６４Ｂ２号
　前述のように、多数のエア・インターフェース・プロトコルがワイヤレス通信システム
において用いられている。これらのプロトコルは、米国および国外双方において、異なる
周波数帯域で用いられている。周波数帯域は、一般に、ワイヤレス電話機の位置検出にお
いて、ワイヤレス位置検出システムの有効性には影響を及ぼさない。
【０００７】
　エア・インターフェース・プロトコルは、２種類の「チャネル」を用いる。第１の種類
は、制御チャネルを含み、呼を開始および終了するため、またはバースト状データを転送
するための、ワイヤレス電話機または送信機に関する情報を伝達するために用いられる。
例えば、ある種のショート・メッセージング・サービスは、制御チャネルを通じてデータ
を転送する。異なるＥＩＡ・インターフェースでは、異なる用語によって制御チャネルを
識別するが、各エア・インターフェースにおける制御チャネルの使用は似通っている。一
般に、制御チャネルは、送信に関与するワイヤレス電話機または送信機に関する特定情報
を有する。第２の種類のチャネルは、トラフィック・チャネルとしても知られている、音
声チャネルを含み、通例、エア・インターフェースを通じて音声またはデータ通信を伝達
するために用いられる。これらのチャネルは、制御チャネルを用いて呼を設定した後に用
いられる。音声およびユーザ・データ・チャネルは、通例、ワイヤレス通信システム内で
は専用の資源を用い、一方制御チャネルは共有資源を用いる。この区別によって、ワイヤ
レス位置検出の目的で、音声チャネルの使用よりも、制御チャネルを最もコスト効率的に
利用することが可能となる。とは言え、音声チャネル上における規則的な位置検出が望ま
れる用途もある。音声チャネルは、一般に、送信におけるワイヤレス電話または送信機に
関する識別情報を有していない。
【０００８】
　エア・インターフェース・プロトコルにおける相違の一部について、以下に論ずる。
　ＡＭＰＳ－これは、米国においてセル式通信に使用されたオリジナルのエア・インター
フェース・プロトコルである。ＡＭＰＳシステムにおいては、制御チャネル（ＲＣＣ）が
使用するために別個の専用チャネルが割り当てられる。ＴＩＡ／ＥＩＡ規格ＩＳ－５５３
Ａに従って、各制御チャネル・ブロックは、セルラ・チャネル３１３または３３４から始
まらなければならないが、ブロックは可変長さとすることができる。米国においては、規
約により、ＡＭＰＳ制御チャネル・ブロックは２１チャネル幅であるが、２６チャネル・
ブロックの使用も知られている。逆音声チャネル（ＲＶＣ）は、制御チャネルに割り当て
られていないどのチャネルを占有することもできる。制御チャネル変調は、ＦＳＫ（周波
数偏移変調）であるが、音声チャネルはＦＭ(周波数変調)を使って変調される。
【０００９】
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　Ｎ－ＡＭＰＳ－このエア・インターフェースは、ＡＭＰＳエア・インターフェース・プ
ロトコルの拡張であり、ＥＩＡ／ＴＩＡ規格ＩＳ－８８において定義されている。制御チ
ャネルは、ＡＭＰＳの場合と本質的に同じであるが、音声チャネルが異なっている。音声
チャネルは、ＡＭＰＳの場合には３０KHzが使用されるのに対して１０KHz未満の帯域幅を
占有し、変調はＦＭである。
【００１０】
　ＴＤＭＡ－このインターフェースはＤ－ＡＭＰＳとしても知られるものであり、ＥＩＡ
／ＴＩＡ規格ＩＳ－１３６において定義されている。このエア・インターフェースは、周
波数分離および時分離の両方を使用することを特徴とする。制御チャネルはディジタル制
御チャネル（ＤＣＣＨ）として知られ、ＤＣＣＨが使用するために割り当てられるタイム
・スロットにバースト・モードで送信される。確率ブロックの使用に基づいて他に比べて
より好ましい周波数割り当てがいくつかあるが、ＡＭＰＳとは異なり、ＤＣＣＨは、周波
数帯域のどこにでも割り当てることができる。音声チャネルは、ディジタル・トラフィッ
ク・チャネル（ＤＴＣ）として知られる。ＤＣＣＨおよびＤＴＣは、同じ周波数割り当て
を占有することができるが、ある周波数割り当てにおいて同一のタイム・スロット割り当
ては占有できない。ＤＣＣＨおよびＤＴＣは、π/４ＤＱＰＳＫ（微分求積位相偏移変調
）として知られる同一の変調方式を使用する。セルラ帯域においては、各プロトコル毎の
周波数割り当てが分離されている限り、キャリアはＡＭＰＳおよびＴＤＭＡプロトコルの
両方を使用できる。
【００１１】
　ＣＤＭＡ－このエア・インターフェースは、ＥＩＡ／ＴＩＡ規格ＩＳ－９５Ａにおいて
定義されている。このエア・インターフェースは、周波数分離およびコード分離の両方を
使用することを特徴とする。ただし、隣接するセル・サイトが同じ周波数セットを使用す
る場合があるので、ＣＤＭＡは、非常に慎重な出力制御も特徴とする。この慎重な出力制
御によって、当業者には近遠問題として知られる状況が生じる。この問題は、無線位置検
出のほとんどの方法が適切に機能するのを困難にする（しかし、この問題の解決手段につ
いては、２０００年４月４日付米国特許第６，０４７，１９２号、Robust, Efficient, L
ocalization System（ロバスト性があり効率的な位置測定システム）を参照のこと）。制
御チャネルはアクセス・チャネルとして知られ、音声チャネルはトラフィック・チャネル
として知られる。アクセス・チャネルおよびトラフィック・チャネルは同じ周波数帯域を
共有することができるが、コードによって分離される。アクセス・チャネルおよびトラフ
ィック・チャネルは、ＯＱＰＳＫとして知られる同一の変調方式を使用する。
【００１２】
　ＧＳＭ－このエア・インターフェースは、国際規格である移動通信用グローバル・シス
テムによって規定されている。ＴＤＭＡと同様、ＧＳＭは、周波数分離および時分離の両
方を使用することを特徴とする。チャネル帯域幅は２００KHzであり、ＴＤＭＡに使用さ
れる３０KHzより広い。制御チャネルは独立型専用制御チャネル（ＳＤＣＣＨ）として知
られ、SＤＣＣＨが使用するために割り当てられるタイム・スロットにバースト・モード
で転送される。ＳＤＣＣＨは、周波数帯域のどこにでも割り当てることができる。音声チ
ャネルはトラフィック・チャネル（ＴＣＨ）として知られる。ＳＤＣＣＨおよびＴＣＨは
同じ周波数割り当てを占有することができるが、ある周波数割り当てにおいて同一のタイ
ム・スロット割り当てを占有することはできない。ＳＤＣＣＨおよびＴＣＨは、ＧＭＳＫ
として知られる同一の変調方式を使用する。ＧＳＭ汎用パケット無線サービス（ＧＰＲＳ
）およびＧＳＭ発展（ＥＤＧＥ:ＧＳＭ Evolution）システムのデータ・レート向上には
、ＧＳＭチャネル構造を再利用するが、多数の変調方式およびデータ圧縮を用い、データ
・スループットを高めることができる。
【００１３】
　本明細書において、ある制御チャネルまたは音声チャネルに言及することは、特定のエ
ア・インターフェースに望ましい用語が何であろうと、全てのタイプの制御チャネルまた
は音声チャネルを意味することとする。その上、世界中で使用されるエア・インターフェ
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ースには更に多くの種類があり（例えば、ＩＳ－９５ ＣＤＭＡ、ＣＤＭＡ２０００、お
よびＵＭＴＳ　Ｗ－ＣＤＭＡ）、逆が示されない限り、本明細書において説明される発明
的概念からどのエア・インターフェースも排除する意図はない。実際、当業者であれば、
他の場所で使用される他のインターフェースが先に説明したものの派生物または同様のク
ラスのものであることが認められよう。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１４】
　現行のワイヤレス位置検出システムは、多数の潜在的な問題が生ずる可能性がある。第
１に、現行のワイヤレス位置検出システムは、静的即ち静止地上受信機を用いて展開され
ている。静的受信機はそれらの特定区域においてカバレッジ(coverage)を設けるが、これ
らの特定カバレッジ区域は限られている。また、ワイヤレス位置検出システムの受信機が
、ワイヤレス通信システムの基地局またはセル・サイトと共に設置されているオーバーレ
イ・システムに関して、米国および国際的な共同体における多くの区域では、ワイヤレス
位置検出システムを展開するための十分なセル・サイトがない。最後に、静的な地上受信
機は、ワイヤレス・デバイスの位置検出を決定する際に役立つ可能性がある画像を供給す
るように構成することができない場合がある。
【課題を解決するための手段】
【００１５】
　以下の摘要では、本発明の種々の形態の全体像を規定する。本発明の重要な形態全てを
余すことなく記載することや、発明の範囲を定義することは意図していない。逆に、この
摘要は、以下に続く詳細な説明への導入部として供することを目的とする。
【００１６】
　ＷＬＳの一例は、多数の無線受信機から成り、これらは、位置検出能力が望まれる地理
的区域全域に分散されている。一般に、無線受信機は静止しており、基地の場所にある。
加えて、これらは、汎地球測地システム（ＧＰＳ）タイミング受信機を通じて、互いに時
間および周波数の同期が取られている。通例、これらの無線機は、セル・サイト機器と同
じ場所に設置されており、アンテナおよび伝送線、マルチカプラ、環境制御包囲空間、電
力、ならびにセル・サイトから中央差異とまたはセル・サイトからセル・サイトに情報を
伝達するバックホール通信機器のような、資源の共有を可能とするようにしている。これ
らのむせインキは、ワイヤレス・ハンドセットおよびデバイスから、ある時間期間にわた
って無線周波数（ＲＦ）送信を受信し、到達時間差（ＴＤＯＡ）および到達周波数差（Ｆ
ＤＯＡ）処理によって、これらの場所（即ち、緯度および経度）、ならびにこれらの速度
および方向の判定を可能にする。
【００１７】
　ＴＤＯＡ／ＦＤＯＡ処理によるワイヤレス送信機の場所、速度および方向の判定では、
多数のセンサがある時間期間にわたって送信を受信すること、そしてセンサが信号を捕獲
する時間中、センサの各々の場所、速度、および方向が分かっている必要がある。典型的
なＷＬＳ展開では、多くの静的即ち静止センサを利用し、したがって、これらの速度は０
であり、これらの方向は定義されておらず、無関係である。本発明は、１つ以上のセンサ
を有し、これらをセル・サイト機器と同じ場所に配置せず、移動体プラットフォームの一
部とすることによって、典型的なＷＬＳの展開を増強する。移動体プラットフォームは、
限定ではなく、ランド・ローブ車両(land-roving vehicle)、船舶、航空機、水陸両用車
両、および／または衛星とすることができる。移動体プラットフォームは、好ましくは、
位置測定ユニット（ＬＭＵ）を含み、時間および周波数基準、ならびにＬＭＵの位置（即
ち、緯度、経度および仰角）、速度、および三次元方向を正確な時点で供給するために、
ＧＰＳタイミング受信機によって増強する。また、基地局からのダウンリンク送信を受信
するアンテナおよび受信機、移動体ユニットからのアップリンク送信を受信するアンテナ
および受信機、ならびにＧＰＳ信号を受信するアンテナおよび受信機も設けることが好ま
しい。また、コマンドおよび制御信号をＬＭＵに供給し、位置検出対象の移動体デバイス
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が送信する対象信号の表現を転送するために、ワイヤレス通信リンクも用いることができ
る。
【００１８】
　更に、１つ以上の移動体センサの使用により、リアル・タイムの画像を供給することが
でき、航空機搭載センサの場合、ワイヤレス・デバイスの位置を検出する地理的区域のオ
ーバーヘッド画像を供給することができる。このような画像は、ＷＬＳの位置検出精度を
高めるために用いることができる。何故なら、ＴＤＯＡによって判定するワイヤレス・デ
バイスの場所、および／または到達角度（ＡＯＡ）測定値を、リアル・タイムの画像と相
関付けることができるからである。例えば、ワイヤレス位置検出システムが供給する、ワ
イヤレス・デバイスの場所が、オーバーヘッド画像が供給する自動車の場所と一致する場
合、ワイヤレス・デバイスは実際に自動車内にあると想定することができる。このように
、目標とする地理的区域のリアル・タイム赤外線および／または空中画像によって航空機
搭載センサを増強することにより、ワイヤレス・デバイスのユーザの識別を改善すること
ができる。
【００１９】
　ここに記載する別の特徴は、移動体ＬＭＵが、位置検出対象の移動局からの送信の到達
時間（ＴＯＡ）および／または到達時間差（ＴＤＯＡ）および／または到達周波数差（Ｆ
ＤＯＡ）を首尾良く検出し判定するその能力を高めるために採用することができる方法に
関する。この方法は、ワイヤレス・デバイスからの無線周波数（ＲＦ）送信を受信するよ
うに構成されている受信機と、受信した送信のデータ・サンプルを格納するメモリとの使
用を伴う。加えて、ＬＭＵは、受信した送信を表す格納データを、受信した送信の複製と
相関付けるプロセッサを含む、またはこれと関連することができる。実現例の一例では、
移動体ＬＭＵは、基地送受信局またはネットワーク・コントローラ（ここでは、これらの
用語が相互交換可能に用いられる場合もある）が送信するダウンリンク信号を受信し、前
述の複製をダウンリンク信号から得る手段を含む。
【００２０】
　本発明の更に別の特徴および利点は、以下の例示実施形態の詳細な説明から明らかとな
ろう。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２１】
　移動体ＬＭＵ増強ＷＬＳは、独特の位置検出解決策を提供し、空中および地上動作双方
を含む、種々の移動体プラットフォームにおけるワイヤレス位置検出技術の運用を可能に
する。また、移動体ＬＭＵ増強ＷＬＳは、既存のプラットフォームの機能性および特徴を
改善する、新たなクラスの位置検出能力をユーザに提供することができる。ネットワーク
系の解決策は、位置測定ユニット（ＬＭＵ）と呼ばれる受信機を用いることができる。こ
れは、セルラ基地局に設置することができる。ワイヤレス・フォンまたはその他のデバイ
スの位置検出には、アップリンク到達時間差、またはＵ－ＴＤＯＡとして知られている無
線信号三角測量と同様のプロセスが伴う。
【００２２】
　図１は、商用ＧＳＭネットワークのオーバーレイとして展開したＷＬＳ１００の一例の
アーキテクチャを示す。ＷＬＳ１００の構成機器には、ＬＭＵ１２０、ワイヤレス位置検
出プロセッサ（ＷＬＰ）１７０およびワイヤレス位置検出ゲートウェイ（ＷＬＧ）１８０
を含む担当移動体位置検出局（ＳＭＬＣ）１６０と、エービス(Abis)監視システム（ＡＭ
Ｓ）１５０が含まれる。ＬＭＵ１２０は、通信業者のセル・サイトに展開される主要構成
機器である。ＬＭＵ１２０は、指令された周波数に同調し、システムのデータを収集する
。次いで、ＬＭＵ１２０は、収集したデータをＳＭＬＣ１６０に転送する。ネットワーク
において、ＬＭＵ１２０同士は、汎地球測地ネットワーク（図示せず）の使用により、時
間および周波数で同期することが好ましい。
【００２３】
　ＷＬＳは、加入者のアイデンティティ、無線チャネルの割り当て、およびエービス・イ
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ンターフェース１９０において検出したその他の制御情報を用いて、発呼者の位置を判定
するために測定すべきＧＳＭ無線バーストを特定する。この位置を計算するために用いる
無線信号データは、ＬＭＵ１２０とＳＭＬＣ（ＷＬＰ）１７０との間で、Ｅ１／Ｔ１バッ
クホールを通じて転送することができる。また、システムは、基地送受信局（ＢＴＳ）１
１０、基地局コントローラ（ＢＳＣ）１４０、および移動体交換ユニット（ＭＳＣ）１３
０も備えている。
【００２４】
　ＳＭＬＣの２つの主要サブシステム、ワイヤレス位置検出プロセッサ（ＷＬＰ）１７０
およびワイヤレス位置検出ゲートウェイ（ＷＬＧ）１８０は、商用の市販構成機器で構成
すればよい。ＳＭＬＣ１６０は、通例、通信業者の交換所に設置するが、いずれの場所に
でも離れて分散することもできる。
【００２５】
　ワイヤレス位置検出プロセッサ（ＷＬＰ）１７０は、好ましくは、高ボリューム位置検
出処理プラットフォームである。ＷＬＰ１７０は、Ｕ－ＴＤＯＡ、および場所、信頼区間
(confidence interval)、速度、および伝搬方向を計算するマルチパス緩和アルゴリズム
を内蔵している。また、ＷＬＰ１７０は、エービス監視システム（ＡＭＳ）１５０からの
トリガリング(triggering)に基づいて、位置を検出すべきワイヤレス・フォンを判定する
ことができ、あるいはＬbインターフェースからインフラストラクチャ販売業者の基地局
コントローラ（ＢＳＣ）１４０（または場合によってはＭＳＣ１３０）に要請する。ＷＬ
Ｐ１７０は、通例、運営者のＢＳＣ１４０と同じ場所に設置されるが、遠方に分散するこ
ともできる。ＷＬＰ１７０の主要な機能は、ＬＭＵ１２０からの信号検出に関する報告を
受信し、位置検出処理、および信号毎の場所推定値の計算を行い、位置検出記録に関して
ＷＬＧ１８０と通信することである。
【００２６】
　ＷＬＧ１８０は、ネットワークを管理し、位置検出記録へのアクセスをオペレータに与
える。ＷＬＧ１８０は、位置検出記録の収集および配布を責務とする。また、ＷＬＧ１８
０は、コンフィギュレーション情報を維持し、ネットワーク管理をサポートする。ＷＬＧ
１８０は、例えば、ネットワーク運営局、交換設備、またはその他のセキュリティ設備の
ような、いずれの集中設備にでも配置することができる。
【００２７】
　ＡＭＳ１５０は、当該ＡＭＳ１５０が接続されているＧＳＭネットワークにおける全て
のエービス・シグナリング・リンク１９０（そして、場合によってはＡ－インターフェー
ス・リンク１９５）を連続的に監視する。ＡＭＳ１５０の機能は、ワイヤレス・デバイス
に対するＧＳＭ呼設定手順においてメッセージを捕捉することである。次いで、ＡＭＳ１
５０は、これらのメッセージに収容されているデータを、その後の位置検出処理のために
、ＷＬＧ１８０に転送する。（２００４年８月２４日付けの米国特許第６，７８２，２６
４Ｂ２号、Monitoring of Call Information in a Wireless Location System（ワイヤレ
ス位置検出システムにおける呼情報の監視）を参照のこと）。
【００２８】
　エレメント管理システム（ＥＭＳ）の構成機器（図示せず）は、ＷＬＳには主要なオペ
レータ・インターフェースである。ＥＭＳは、ＷＬＳのオペレータがネットワーク管理、
システム・コンフィギュレーション制限管理、警告管理、および故障隔離を実行すること
を可能にする。ＥＭＳは、サーバおよび多数のクライアントを含み、ＷＬＧ１８０を用い
てＷＬＳに接続する。ＥＭＳオペレータ・コンソールの役を担うＥＭＳクライアントは、
ネットワーク内にある全てのエレメントに対して、種々のレベルのアクセスを与えること
ができる。
【００２９】
　図２は、ＷＬＳ２００の移動体ＬＭＵ増強ＷＬＳ２００のアーキテクチャ例を示す。図
２は、図１に関して先に説明したエレメントと同様のエレメントを含む。これらのエレメ
ントには同じ番号をふり、簡略のためにその説明を省略する。図２は、移動体ＬＭＵ２２
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５は、システム例２００におけるＷＬＯ１７０の送信機／受信機１７６に、位置データを
送信機／受信機２２６を通じて送信することを除いて、図１を参照して先に説明したＷＬ
Ｓ１００の一例と同様に機能する。この構成では、ＬＭＵ２２５およびＷＬＧ１８０に付
帯する送受信機が、システムのためにバックホール機能を設ける。移動体ＬＭＵ２２５は
、外部ＧＰＳモジュール（図示せず）を含むために最小限の改造をした、通常のＬＭＵ１
２０とすればよい。ＧＰＳモジュールは、移動体ＬＭＵの三次元位置を与えることができ
る。また、ＧＰＳモジュールは、三次元ベクトルの方向(heading)および移動体２２５の
速度、ならびに未修正ＬＭＵ１２０が必要とする周波数基準、タイミング、および同期を
提供することができる。
【００３０】
　ＳＭＬＣ１６０は、位置および速度推定に関与する、静止ＬＭＵ１２０および移動体Ｌ
ＭＵ２２５双方が提供するデータから、目標の移動電話のドプラ成分を分析し、解明する
。ＳＭＬＣ１６０はこの機能を実行して、移動電話の送信を検出した全てのＬＭＵの検出
周波数を正規化する（即ち、各ＬＭＵは、相互相関プロセスの間ドプラ周波数を考慮する
ことが好ましい）。また、ＳＭＬＣ１６０は、この機能を実行して、目標の移動体ユニッ
トの挙動(bearing)の速度および方向の付加価値情報を、エンド・ユーザのアプリケーシ
ョンに提供することもできる。
【００３１】
　移動体ＬＭＵ２２５自体が移動中であるとき、目標の移動電話の位置および速度の推定
の間、移動体ＬＭＵ２２５の余分なドプラ成分を判定し補償することが好ましい。ＳＭＬ
Ｃ１６０に送信する各移動体ＬＭＵ２２５は、ＳＭＬＣ１６０とのその標準的な通信の中
に、移動体ＬＭＵ２２５の位置および速度読み取り値を含む追加情報を含むことができる
。移動体ＬＭＵ２２５とＳＭＬＣ１６０との間の通信リンクは、例えば、６４ｋｂｐｓ（
ＤＳ０）低レイテンシ・チャネルとすることができる。パケットの損失および再送信に応
ずるために、リンクの両端に、バッファ機能を追加することができる。
【００３２】
　移動体ＬＭＵ２２５の一例は、種々のプラットフォーム上に配置して、柔軟なカバレッ
ジを設けることができる。例えば、移動体ＬＭＵ２２５の一例を航空機に配置すると、航
空機は、その動作において補助するための何らかの相互接続を含むことができる。加えて
、移動体プラットフォームに撮像機器（図示せず）を装備すると、移動体プラットフォー
ムの視野内の周囲区域のリアル・タイム画像を供給することができる。画像は、ＬＭＵが
受信する情報と合わせて用いて、ワイヤレス・デバイスの場所を精度高く検出することが
できる。
【００３３】
　図３は、本発明による移動体ＬＭＵ３３０の展開構成の一例を示す模式図である。前述
の相互接続は、二重帯域移動体ＬＭＵ３３０、外部ＧＰＳ受信機３２０、外部胴体配備Ｇ
ＰＳアンテナ固定具３７０、撮像機器３５０および撮像処理ユニット３５５、空の明確な
視野が得られる航空機上の位置における航空機搭載ＧＰＳアンテナ３７０の配線導体、地
上の明確な視野が得られる航空機上の位置における二重帯域アップリンク／ダウンリンク
・アンテナ・インターフェース・ユニット３４０の外部胴体配備セルラＰＣＳアンテナ固
定具３８０、ならびに地上ＳＭＬＣ（図示せず）に対する通信のための通信リンク３６０
への相互接続３９０を含むことがえきる。地上ＳＭＬＣとインターフェースすることによ
り、この機器は、ＳＭＬＣが移動体ＬＭＵ３３０を制御および動作させ、位置検出処理の
ために移動体ＬＭＵ３３０からデータを得ることができる。
【００３４】
　移動体ＬＭＵ３３０は、無線リンクを通じて、ＳＭＬＣへの接続性を獲得することがで
きる。例えば、高速Ｘ－帯域８０２．１１ｂ通信リンクが、このような接続性を提供する
ことができる。更に、移動体ＬＭＵへの単一、低レイテンシ、６４ｋｂｐｓデータ・パイ
プも用いることができる。これらのシステム・エレメントは双方共、パケット損失や再送
信遅延を許容するために、３０ミリ秒のバッファを用いて変更することができる。また、
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航空機には、撮像機器３５０および撮像処理ユニット３５５も装備して、ワイヤレス・デ
バイスの場所を検出する際に補助することもできる。撮像機器３５０および画像処理ユニ
ット３５は、移動体ＬＭＵ３３０と共に用いることができ、または単に静的ＬＭＵ１２０
に補足するために用いることもできる。また、撮像処理ユニットは、記録デバイスおよび
記憶ユニットを風味、後に視認するために画像を記録したり、画像を格納することができ
る。
【００３５】
　Ｕ－ＴＤＯＡ位置検出アルゴリズムは、送信側移動電話または同様のデバイスの場所を
計算する際、異なる受信サイトにおける信号到達時刻の差を測定する。移動体ユニットは
、移動電話と各受信機との間の伝送経路の距離に比例する時間で、異なる受信機が受信す
る信号を送信する。Ｕ－ＴＤＯＡアルゴリズムは、いつ移動電話が送信したかを知る必要
がなく、代わりに、受信機対間の時間差を基準線測定値として用い、図４に模式的に示す
ような双曲線データを発生する。図４は、測定した時間差に対する、各受信機からのハン
ドセットの可能な全ての距離の一例を図で表す。２つ以上の双曲線プロットの交点は、送
信側移動電話の位置を表す。
【００３６】
　図５は、送信側ワイヤレス・フォンの場所を判定するＷＬＳのプロットの一例を示す。
ワイヤレス・デバイスの場所は、Ｕ－ＴＤＯＡ双曲線の交点によって示される。
　ＷＬＳは、大容量位置検出系サービス(high volume location-based service)に合わせ
て設計することが好ましい。ＷＬＳは、利用可能な位置検出資源（Ｕ－ＴＤＯＡ、ＡＯＡ
、ＡＧＰＳ（補助ＧＰＳ）、および電力測定）であればいずれでも用いることができ、要
請された位置検出を可能な限り最高の精度および歩留まりで実行する。様々な市場が生み
出す位置検出用途やサービスを予期して、例示のシステムは、抽象化(abstraction)の主
構(principal)を用い、全ての位置検出要請を一連のトリガおよびタスクに組み込み、要
望に応じて、必要な位置検出資源を割り当てる。その結果、本システムは移動体ＬＭＵお
よび公安機能を、単に別の位置に基づくサービスとして扱うことができる。
【００３７】
　本システムは、種々の公安の使用の場合に用いることができる。例えば、本システムは
、「完全ネットワーク・サポート」を要求する場合に用いることができる。この場合、ワ
イヤレス運営者のネットワークは、商法展開条件下にあるＷＬＳを含み、目標区域は現在
商用ＬＭＵの展開によってカバーされている。また、本システムは「部分ネットワーク・
サポート」を要求する場合にも用いることができる。この場合、システムの設置には、中
央事務所に据え付けたＳＭＬＣおよびＡＭＳだけを備えている。商用に展開したＬＭＵが
あってもよいが、ＬＭＵのカバレッジ区域は、目標のカバレッジ区域と一致しなくてもよ
い。つまり、対象の区域をカバーするためには、追加のＬＭＵ（即ち、移動体ＬＭＵ）が
必要となる場合もある。この場合、ワイヤレス運営者は、移動体ＬＭＵ－ＳＭＬＣバック
ホールやグルーミング(grooming)を提供できないこともある。更に、本システムは、「ネ
ットワーク・サポートがない」と言われる場合にも用いることができる。この場合、ＷＬ
Ｓを独立して展開する。この場合、ＷＬＳは、あらゆる必要なデータを、ワイヤレス運営
者のネットワークから、第三者の信号傍受／解読監視システムを通じて、または同様のシ
ステムから得る。
【００３８】
　移動体ＬＭＵは、部分的ネットワーク・サポートおよびネットワーク・サポート無しで
使用するときでも、十分である(satisfy)ことが要求される場合もあり得る。移動体ＬＭ
Ｕは、例えば、現在商用的に展開したＬＭＵを目標区域に有していないが、カバレッジと
することが早急に望まれるような領域に展開することができる柔軟性を備えている。また
、移動体ＬＭＵは、例えば、商用ＬＭＵが保守の目的で非活性化されているＷＬＳにおい
て、空白を埋めるために用いることもできる。
【００３９】
　移動体ＬＭＵは、航空機搭載でも、地上設置でも可能である。移動体ＬＭＵは、完全な
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移動体（例えば、飛行機内に配備する）として、または一時的設置（例えば、Wheelsまた
はＣＯＷ上のセル・サイト、あるいは小型飛行機に配備する）として実施することができ
る。
【００４０】
　これより、弱い、ノイズが多い、および／または干渉によって変転したノイズの多い対
象信号を検出する移動体ＬＭＵの能力を高めるために用いることができる方法について説
明する。
低電力信号の、それらの電力を高め遅延させた複製による改善
　マルチ・ユーザ通信ネットワークにおける多くのネットワーク・コントローラは、加入
者端末からの送信から受信したデータを、逆にその端末に再送信し、ネットワーク・コン
トローラと通信しているのがその端末であることを加入者に検証する方法としている。こ
れを用いると、端末の信号を望ましくない干渉やノイズに対して改善することにより、ワ
イヤレス端末（例えば、移動電話または同様のワイヤレス・デバイス）の位置を検出する
際に補助するという利点が得られる。（ＧＳＭネットワークのようなワイヤレス通信ネッ
トワークの場合、サービス提供ＢＴＳがネットワーク・コントローラとして機能し、した
がって再送信機能を実行することができる。）これが行われるのは、ネットワーク・コン
トローラの信号の方が、電力に限界がある移動体端末から直接送信される信号よりも、ア
クセスし易くしかも強力である場合が多いからである。以下の例がその概念を例示する。
【００４１】
　多数の基地送受信局を備え、ＧＳＭネットワークがワイヤレス通信カバレッジを設ける
地理的区域に基地送受信局を分散したワイヤレスＧＳＭネットワークを考える。ネットワ
ークにおける基地局の密度は、多数の要因によって決定される。通例、基地局は、その漠
然とした近傍にある多くのワイヤレス端末にサービスを提供することができ、したがって
、ワイヤレス端末の密度は、基地局の密度よりも遥かに高い。到達時間差（ＴＤＯＡ）に
よってワイヤレス端末の位置検出を行うには、多数の時間同期した受信サイトにおいてワ
イヤレス端末の信号を受信し、これらのサイトの各々における信号をその信号の複製と相
関付けて正確な到達時刻（ＴＯＡ）を測定することを含むプロセスを伴うことがあり、一
方これを用いてＴＤＯＡを計算することができる（例えば、１９９４年７月５日付け米国
特許第５，３２７，１４４号、Cellular Telephone Location System、および２０００年
４月４日付け米国特許第６，０４７，１９２号、Robust, Efficient, Localization Syst
emを参照のこと。）。しかしながら、対象信号（ＳＯＩ）、即ち、ワイヤレス端末の信号
の正しい複製を得ることが困難な場合が多い。何故なら、受信サイトは、ワイヤレス端末
からかなりの距離の所に位置し、ＳＯＩは低い信号対ノイズ比（ＳＮＲ）によって特徴付
けられるからである。即ち、ＳＯＩは電力が低く、他のワイヤレス端末からの干渉や他の
ノイズによって変転する虞れがある。しかしながら、先に引用した米国特許に記載されて
いるようにタイム・スタンプを付けたメモリを受信サイトに組み込むことによって、これ
らの微弱で、干渉によって変転した信号を首尾良く検出し、タイム・スタンプを付け、ワ
イヤレス端末の位置検出を可能にすることができる。
【００４２】
　ＳＯＩを受信し、これをメモリに格納し、後の時点でネットワーク・コントローラから
信号を受信することにより、本発明にしたがって同様のプロセスを採用することができる
。ワイヤレス端末が既にその信号をネットワーク・コントローラに送信した後に、ネット
ワーク・コントローラがＳＯＩを更に強力にして再度送信することの活用により、複製の
相関を一致し易くして、そうしなければ位置検出処理には用いることができない程微弱な
または変転したＳＯＩの検出に成功することができる。これが可能なのは、ネットワーク
・コントローラの信号の方が強力であり、干渉による変転を生じ難いことが多いからであ
る。つまり、ワイヤレス端末の送信を、ネットワーク・コントローラの信号から受信する
情報で再現し、相関付けプロセスにおいて用いて、受信サイトの各々においてタイム・ス
タンプを付けたメモリに格納されているＳＯＩを改善することができる。要約すると、こ
の手法の鍵となる側面は、受信サイトにおいて低電力の移動体端末の信号を受信し、タイ
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ム・スタンプが付いたメモリにそれを格納し、ＳＯＩを更に強力にした複製を後の時点で
ネットワーク・コントローラから受信し、ネットワーク・コントローラの忠実度が高いＳ
ＯＩの複製の使用によって、メモリ内のＳＯＩの相関付け処理を改善することである。こ
のプロセスは、「強い」信号を復調して、ＲＦ信号によって送信されたディジタル・デー
タを復元し、このデータを再度変調して、位置検出する移動体端末が最初に送信したＳＯ
Ｉの忠実度が高い複製を供給することを含むことができる。ＳＯＩの正確な到達時刻は、
高忠実度のＲＦ信号の複製を、ＬＭＵが受信したＲＦ信号の格納されているコピーと相関
付けるか、または相互相関付けることによって決定することができる。これによって、可
能でないと思われていたような場面においても、ＴＤＯＡによって場所の決定が可能とな
る。
【００４３】
　これより、ネットワークから、接続や協同(cooperation)が全くなく、航空機搭載車両
または無人航空機搭載車両（ＵＡＶ）から商用地上ＧＳＭワイヤレス・ネットワークを利
用する移動体端末（ＭＳ）の位置を検出する問題について検討する。これは、例えば、法
律の施行／軍事／諜報の用途のために行うことがある。この問題を検討するに当たり、Ｓ
ＯＩの特性を判定してそれをＴＤＯＡ／ＦＤＯＡおよび同様の信号処理に用いることがで
きるようにする。前述の技法を採用すれば、基地送受信局（ＢＴＳ）の移動体への送信を
監視することによって、ＳＯＩの特性を抽出することができる。ＧＳＭネットワークでは
、移動局（ＭＳ）は制御チャネル信号を介してＢＴＳと双方向処理を行い、首尾良いワイ
ヤレス通話およびデータ送信を実行する。ＢＴＳは、ある種のワイヤレス・トランザクシ
ョンのために、ＭＳから受信したデータを受信した後直ちに、制御チャネル上でこのデー
タを繰り返す。例えば、移動体が発呼するとき、移動体がＢＴＳ上でCM＿SERV＿REQメッ
セージの中で送信するデータを、ＢＴＳの次の移動体への送信において、繰り返して移動
体に戻す。地理的区域全域におけるＢＴＳの密度は通例同じ地理的区域全域における移動
体の密度よりも遥かに低く、しかもＢＴＳの方が移動体よりも大きな電力で送信し、移動
体よりも効率的なアンテナを利用するので、ＢＴＳ送信は、通例、移動体の送信よりも、
地理的区域上の航空機搭載プラットフォームにおいて受信し易い。このように、ＢＴＳか
ら移動体への送信をＵＡＶによって受信し、これらの受信した送信から移動体の情報を抽
出する。この情報は、ＵＡＶにおける無線受信機による移動体の送信の受信を改善するた
めに用いることができる。しかしながら、ＢＴＳがこの情報を送信するのは、移動体がそ
れを送信した後であるので、移動体の送信をＵＡＶにおいて記録しておき、情報がＵＡＶ
によってＢＴＳから受信された後にこれらを処理することができるような機構を採用する
。このプロセスにおける基本的なステップは、（１）ＵＡＶにおいて移動体からの送信を
受信し記録し、（２）ＵＡＶにおいてＢＴＳからの送信を受信し記録し、（３）ＢＴＳか
らの送信から移動体の情報を抽出し、（４）この情報を利用して、移動体から受信する送
信を改善することである。
【００４４】
　また、この手法は、ＵＡＶ上における適応アンテナ・アレイの使用にも適用でき、適応
アンテナ・アレイが提供する空間フィルタリングによって同一周波数上での望ましくない
移動機からの干渉の効果を低減しつつ、ＵＡＶにおける移動体の信号を同時に改善するこ
とができる。
【００４５】
　航空機搭載（または地上移動体）ＬＭＵにおける信号検出を改善するプロセスの例示の
実現例では、対象の周波数帯域をカバーする、関与するＵＡＶの全てにおけるアップリン
クおよびダウンリンク受信機の使用を伴う場合がある。これを図６のフローチャートに示
す。アップリンクおよびダウンリンク受信機は、ＧＰＳタイミング受信機の使用によって
、互いに時間および周波数の同期が取られている。そのステップは以下を含む。
【００４６】
　１．ＵＡＶにおける受信機を対象のＧＳＭネットワークのフレーミングと同期させる（
４００）。
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　２．主ＵＡＶにおいてＢＴＳからのＡＧＣＨ送信を受信する。これは、ＢＴＳとの通信
に利用する周波数およびタイム・スロットを対象の移動体に知らせる（４１０）。
【００４７】
　３．アップリンク受信機を、ＡＧＣＨから得た周波数およびタイム・スロット情報に同
調させ、アップリンク・データを記録し始める（４２０）。
　４．ＢＴＳダウンリンク・データを記録し始める（４３０）。
【００４８】
　５．移動体から以前に送信したデータの複製であり、ここではそれらのアップリンク送
信から記録した、ＢＴＳからの送信をＵＡＶにおいて受信する（４４０）。
　６．ＢＴＳダウンリンク送信から移動体の情報を抽出し、各ＵＡＶにおいて格納されて
いるＳＯＩを補強するためにこれを利用する（４５０）。
【００４９】
　７．ＴＤＯＡ／ＦＤＯＡおよび／または同様の技法によって、移動体の位置を検出する
（４６０）。
結論
　本発明の真の範囲は、ここに開示した、現時点における好適な実施形態例に限定される
のではない。例えば、前述のワイヤレス位置検出システムの開示では、ＬＭＵ、ＢＴＳ、
ＢＳＣ、ＳＭＬＣ等のような、説明用語が用いられているが、特許請求の範囲の保護範囲
を限定するように、またはそれ以外でもワイヤレス位置検出システムの発明の形態が、開
示した特定の方法および装置に限定されることを暗示するように解釈してはならない。更
に、当業者には言外であろうが、ここに開示した発明の形態は、その多くがＴＤＯＡ技法
に基づかない位置検出システムにも適用可能である。このような非ＴＤＯＡシステムでは
、ＴＤＯＡ計算を行うための前述のＳＭＬＣは、不要となる。同様に、本発明は、特定的
な構築としたＬＭＵを採用するシステムや、特定の種類の受信機、コンピュータ、信号プ
ロセッサを採用するシステムにも限定されることはない。ＬＭＵ、ＳＭＬＣ等は、本質的
にプログラム可能なデータ収集および処理デバイスであり、ここに開示した発明の概念か
ら逸脱することなく、種々の形態を取ることができる。ディジタル信号処理およびその他
の処理機能のコストが急激に低下していることを考えると、本システムの発明をなす動作
を変更することなく、例えば、特定の機能のための処理を、ここで記載した（ＳＭＬＣの
ような）機能要素の１つから（ＬＭＵのような）他の機能要素に移転することも容易に可
能である。多くの場合、ここに記載した実現例（即ち、機能要素）の場所は、単に設計者
の好みであり、ハードの要件ではない。したがって、明示的に限定することとした場合を
除いて、特許請求の範囲の保護範囲は、前述の具体的な実施形態には限定されないものと
する。
【００５０】
　加えて、本明細書における制御チャネルまたは音声チャネルに対するいずれの引用も、
特定のエア・インターフェースに好ましい用語が何であっても、全ての種類の制御または
音声チャネルに言及するものとする。更に、世界中では更に多くの種類のエア・インター
フェース（例えば、ＩＳ－９５ ＣＤＭＡ、ＣＤＭＡ２０００、およびＵＭＴＳ ＷＣＤＭ
Ａ）が用いられており、逆のことが示されない限り、いずれのエア・インターフェースで
あっても、本明細書において記載した発明概念から除外する意図はない。実際、いずれの
場所において用いられている他のインターフェースも、前述のインターフェースと同様の
クラスであることを、当業者であれば認めるはずである。
【図面の簡単な説明】
【００５１】
【図１】図１は、本発明にしたがって商用ＧＳＭネットワーク上のオーバーレイとして展
開したワイヤレス位置検出システムを示す模式図の一例である。
【図２】図２は、本発明によるワイヤレス位置検出システムを示す模式図の一例である。
【図３】図３は、本発明による移動体ＬＭＵの展開構成を示す模式図の一例である。
【図４】図４は、本発明による受信機が捕捉した、ワイヤレス・ハンドセットの可能な距
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離を表すプロットの一例である。
【図５】図５は、本発明によるアップリンクＴＤＯＡ（Ｕ－ＴＤＯＡ）双曲線の交点を示
す、表示画面の図の一例である。
【図６】図６は、低電力信号を、それらよりも電力が高く遅延した複製によって改善する
プロセスの例示的実現例のフローチャートである。

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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