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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置とから
構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システ
ムにおいて、
前記移動局は、自局の環境を自ら測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段
で測定された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、複
数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動
局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報を考慮して選択する測位方式選択手段と
、測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能
力通知手段とを備え、
前記制御装置は、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位
方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式
選択能力があるかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測
位方式選択能力があると確認された前記移動局に対して測位方式選択可能指定付き測位要
求を送信する測位要求送信手段とを備え、
前記移動局の前記測位方式選択手段は、前記制御装置から前記測位方式選択可能指定付き
測位要求を受信した際に、複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に
使用する測位方式を前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報を考慮して
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選択するものであることを特徴とする移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項２】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置とから
構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システ
ムにおいて、
前記移動局は、自局の環境を自ら測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段
で測定された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、複
数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動
局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報を考慮して選択する測位方式選択手段と
、測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能
力通知手段とを備え、
前記制御装置は、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位
方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式
選択能力があるかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測
位方式選択能力があると確認された前記移動局に対しては測位方式選択可能指定付き測位
要求を送信し、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力がないと確認された前記移
動局に対しては測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送信手段とを備え、
前記移動局の前記測位方式選択手段は、前記制御装置から前記測位方式選択可能指定付き
測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際
に使用する測位方式を前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報を考慮し
て選択し、前記制御装置から前記測位方式指定付き測位要求を受信した場合は、前記測位
方式指定付き測位要求で指定された測位方式を選択するものであることを特徴とする移動
通信網における移動局位置特定システム。
【請求項３】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置とから
構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システ
ムにおいて、
前記移動局は、自局の環境を自ら測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段
で測定された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、複
数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動
局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報を考慮して選択する測位方式選択手段と
、自局が備える測位能力の情報と測位方式選択能力の情報を前記制御装置に通知する測位
能力通知手段とを備え、
前記制御装置は、測位要求装置から受信したサービス品質条件を指定した測位要求に従っ
て前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が備える測位能力情報と測位
方式選択能力を確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択
能力があると確認された前記移動局に対しては前記サービス品質条件を指定した測位方式
選択可能指定付き測位要求を送信し、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力がな
いと確認された前記移動局に対しては前記測位能力情報で示される複数の測位方式のうち
前記サービス品質条件を満足する測位方式を指定した測位方式指定付き測位要求を送信す
る測位要求送信手段とを備え、
前記移動局の前記測位方式選択手段は、前記制御装置から前記サービス品質条件を指定し
た前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内から前
記サービス品質条件を満足し且つ前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情
報で測位処理に支障がないことが確認できる測位方式を選択し、前記制御装置から前記測
位方式指定付き測位要求を受信した場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定された
測位方式が前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障が
ないことが確認できた場合に限って選択するものであることを特徴とする移動通信網にお
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ける移動局位置特定システム。
【請求項４】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置とから
構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システ
ムにおいて、
前記移動局は、自局の環境を自ら測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段
で測定された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、複
数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動
局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報を考慮して選択する測位方式選択手段と
、自局が備える測位能力の情報と測位方式選択能力の情報を前記制御装置に通知する測位
能力通知手段とを備え、
前記制御装置は、測位要求装置から受信したサービス品質条件を指定した測位要求に従っ
て前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記サービス品質条件を満足するために
は前記移動局の関与を要しない測位方式で充分かどうかを判断する測位要求解析手段と、
前記移動局の関与を要しない測位方式で充分と判断された場合に前記移動局の関与を要し
ない測位方式で前記移動局の位置を特定する制御装置側測位処理手段と、前記移動局の関
与を要しない測位方式で充分でないと判断された場合に前記移動局が備える測位方式選択
能力を確認し、測位方式選択能力がある場合には前記サービス品質条件を指定した測位方
式選択可能指定付き測位要求を生成する第1の測位要求生成手段と、測位方式選択能力が
ない場合には前記移動局の測位能力情報を確認し、前記移動局が備える複数の測位方式の
うち前記サービス品質条件を満足する測位方式を指定した測位方式指定付き測位要求を生
成する第2の測位要求生成手段と、前記第1の測位要求生成手段で生成された測位方式選択
可能指定付き測位要求および前記第2の測位要求生成手段で生成された測位方式指定付き
測位要求を前記移動局へ送信する測位要求送信手段と、前記測位要求送信手段が送信した
測位方式選択可能指定付き測位要求または測位方式指定付き測位要求に対する前記移動局
からの応答または前記制御装置側測位処理手段の測位結果を前記測位要求装置に送信する
制御装置側測位結果通知手段とを備え、
前記移動局の前記測位方式選択手段は、前記制御装置から前記サービス品質条件を指定し
た前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内から前
記サービス品質条件を満足し且つ前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情
報で測位処理に支障がないことが確認できる測位方式を選択し、前記制御装置から前記測
位方式指定付き測位要求を受信した場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定された
測位方式が前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障が
ないことが確認できた場合に限って選択するものであり、且つ、前記選択された測位方式
による測位結果を前記制御装置に通知する移動局側測位結果通知手段を備えることを特徴
とする移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項５】
前記移動局は、前記測位方式選択手段が前記サービス品質条件または自局の環境により前
記サービス品質条件を満足する測位方式を前記複数の測位方式の内から選択できなかった
場合または前記測位方式選択手段が選択した測位方式による測位処理が失敗した場合、前
記サービス品質条件を最も良く満足し且つ前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動
局環境情報で測位処理に支障がないことが確認できる他の測位方式を選択する代替測位方
式選択手段を備え、前記移動局側測位結果通知手段は、前記測位方式選択手段が前記サー
ビス品質条件または自局の環境により前記サービス品質条件を満足する測位方式を前記複
数の測位方式の内から選択できなかった場合または前記測位方式選択手段が選択した測位
方式による測位処理が失敗した場合、前記代替測位方式選択手段で選択された測位方式に
よる測位結果を前記制御装置に通知するものであることを特徴とする請求項4記載の移動
通信網における移動局位置特定システム。
【請求項６】
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前記制御装置は、測位方式選択可能指定付き測位要求または測位方式指定付き測位要求に
対する前記移動局からの応答が測位失敗を示す場合には前記制御装置側測位処理手段によ
って前記移動局の測位を行って前記制御装置側測位結果通知手段により前記測位要求装置
に通知するものであることを特徴とする請求項5記載の移動通信網における移動局位置特
定システム。
【請求項７】
前記サービス品質条件は測位精度を含むことを特徴とする請求項3乃至6の何れか1項に記
載の移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項８】
前記サービス品質条件は応答時間を含むことを特徴とする請求項3乃至6の何れか1項に記
載の移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項９】
前記移動局は、前記選択された測位方式を用いて自局の位置を検出するために必要な補助
情報を前記制御装置に要求する補助情報要求手段を備え、
前記制御装置は、前記補助情報要求手段で要求された補助情報を生成するために必要な測
定を、その測定を行う測定装置に要求する測定要求手段と、該測定要求手段で要求した測
定の結果を前記測定装置から受信し、前記補助情報要求手段で要求された補助情報を生成
する補助情報生成手段と、該補助情報生成手段で生成された補助情報を前記補助情報要求
手段に報告する補助情報提供手段とを備え、
前記測定装置は、前記測定要求手段から要求された測定を行う測定手段と、該測定手段の
測定結果を前記補助情報生成手段に報告する測定結果報告手段とを備えることを特徴とす
る請求項1乃至6の何れか1項に記載の移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項１０】
前記測定装置の前記測定手段は、複数の前記基地局からの信号を受信した時刻を測定する
到着時刻測定手段と、該到着時刻測定手段で測定された複数の前記基地局からの信号の到
着時刻の差を算出する到着時刻差算出手段とを備えることを特徴とする請求項9記載の移
動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項１１】
前記測定装置は前記基地局に設けられており、前記測定手段は、GPS衛星からの信号を受
信するGPS信号受信手段と、該GPS信号受信手段で受信した信号から取得される時刻情報を
用いて、自基地局が信号を送信した時刻を算出する信号送信時刻算出手段とを備えること
を特徴とする請求項9記載の移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項１２】
前記移動局環境測定手段は、複数のGPS衛星が送信しているGPS信号を受信し、それぞれの
GPS信号の受信品質を測定するGPS信号測定手段と、該GPS信号測定手段で測定されたそれ
ぞれのGPS信号の受信品質が予め定められた第1の閾値以上であるGPS衛星の数を検出するG
PS衛星数検出手段とを備え、
前記移動局環境情報記憶手段は、前記GPS衛星数検出手段で検出された最新のGPS衛星数を
移動局環境情報として記憶するものであり、
前記移動局は、測位方式の選択に際して前記移動局環境情報記憶手段に記憶されているGP
S衛星数が予め定められた第2の閾値未満である場合にはGPS信号を利用する測位方式は選
択しないものであることを特徴とする請求項1乃至6の何れか1項に記載の移動通信網にお
ける移動局位置特定システム。
【請求項１３】
前記移動局環境測定手段は、複数の前記基地局が送信している基地局信号を受信し、それ
ぞれの基地局信号の受信品質を測定する基地局信号測定手段と、該基地局信号測定手段で
測定されたそれぞれの基地局信号の受信品質が予め定められた第1の閾値以上である基地
局の数を検出する基地局数検出手段とを備え、
前記移動局環境情報記憶手段は、前記基地局数検出手段で検出された最新の基地局数を移
動局環境情報として記憶するものであり、
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前記移動局は、測位方式の選択に際して前記移動局環境情報記憶手段に記憶されている基
地局数が予め定められた第2の閾値未満である場合には基地局信号を利用する測位方式は
選択しないものであることを特徴とする請求項1乃至6の何れか1項に記載の移動通信網に
おける移動局位置特定システム。
【請求項１４】
前記移動局環境測定手段は、自局の移動速度を測定する移動速度測定手段を備え、
前記移動局環境情報記憶手段は、前記移動速度測定手段で測定された自局の現在の移動速
度と、移動速度と測位方式との関連を示す速度対応情報とを、移動局環境情報として記憶
するものであり、
前記移動局は、測位方式の選択に際して、前記移動局環境情報記憶手段に記憶された自局
の現在の移動速度と速度対応情報とを参照し、現在の移動速度で測位可能な測位方式の内
から測位方式を選択するものであることを特徴とする請求項1乃至6の何れか1項に記載の
移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項１５】
前記移動局環境測定手段は、自局の移動速度を測定する移動速度測定手段と、該移動速度
測定手段で測定された移動速度および自局の測位能力情報で示される各測位方式毎の測定
時間から、測定時間中に自局が移動する距離を各測位方式毎に算出する移動距離算出手段
とを備え、
前記移動局環境情報記憶手段は、前記移動距離算出手段で算出された各測位方式の測定時
間当たりの最新の移動距離を移動局環境情報として記憶するものであり、
前記移動局は、測位方式の選択に際して、前記移動局環境情報記憶手段に記憶されている
各測位方式の測定時間当たりの移動局の移動距離と、各測位方式の測位精度とを考慮し、
測位精度が移動距離よりも大きなものの中から測位方式を選択するものであることを特徴
とする請求項1乃至6の何れか1項に記載の移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項１６】
前記移動局は、過去に測位された自局の位置情報、その測位精度および測位時刻を記憶す
る測位履歴記憶手段を備え、測位方式を選択する前に利用可能な測位結果が前記測位履歴
記憶手段に存在するかどうかを調べ、存在すればそれを使用して測位結果を生成するもの
であることを特徴とする請求項1乃至6の何れか1項に記載の移動通信網における移動局位
置特定システム。
【請求項１７】
前記移動局は、過去に使用した補助情報、その補助情報を利用した測位方式およびその補
助情報を使って測位した測位時刻を記憶する補助情報記憶手段を備え、選択した測位方式
による測位処理で必要な補助情報を前記制御装置に要求する前に、利用可能な補助情報が
前記補助情報記憶手段に存在するかどうかを調べ、存在すればそれを使用して前記選択し
た測位方式による測位処理を行うものであることを特徴とする請求項1乃至6の何れか1項
に記載の移動通信網における移動局位置特定システム。
【請求項１８】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置とから
構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システ
ムに用いられる前記制御装置において、
前記移動局が複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位
方式を選択する能力を備えているかどうかを示す測位方式選択能力情報を記憶する測位能
力記憶手段と、
前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が測位方式選択能力を有してい
るかどうかを前記測位能力記憶手段を参照して確認する測位能力確認手段と、
前記測位能力確認手段で測位方式選択能力があると確認された前記移動局に対して測位方
式選択可能指定付き測位要求を送信する測位要求送信手段とを備えることを特徴とする制
御装置。
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【請求項１９】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置であっ
て、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位方式の内から
自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式選択能力があ
るかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能
力があると確認された前記移動局に対して測位方式選択可能指定付き測位要求を送信する
測位要求送信手段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網における前記移動局の
地理的位置を特定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動局において、
測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能力
通知手段と、前記制御装置から前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した際に、
複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択す
る測位方式選択手段とを備えることを特徴とする移動局。
【請求項２０】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置であっ
て、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位方式の内から
自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式選択能力があ
るかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能
力があると確認された前記移動局に対しては測位方式選択可能指定付き測位要求を送信し
、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力がないと確認された前記移動局に対して
は測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送信手段とを備えた制御装置とから構成
される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システムに
用いられる前記移動局において、
測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能力
通知手段と、前記制御装置から前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した場合は
、複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択
し、前記制御装置から前記測位方式指定付き測位要求を受信した場合は、前記測位方式指
定付き測位要求で指定された測位方式を選択する測位方式選択手段を備えることを特徴と
する移動局。
【請求項２１】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置であっ
て、測位要求装置から受信したサービス品質条件を指定した測位要求に従って前記移動局
の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が備える測位能力情報と測位方式選択能力
を確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力があると
確認された前記移動局に対しては前記サービス品質条件を指定した測位方式選択可能指定
付き測位要求を送信し、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力がないと確認され
た前記移動局に対しては前記測位能力情報で示される複数の測位方式のうち前記サービス
品質条件を満足する測位方式を指定した測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送
信手段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置
を特定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動局において、
自局が備える測位能力の情報と測位方式選択能力の情報を前記制御装置に通知する測位能
力通知手段と、前記制御装置から前記サービス品質条件を指定した前記測位方式選択可能
指定付き測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内から前記サービス品質条件を満
足する測位方式を選択し、前記制御装置から前記測位方式指定付き測位要求を受信した場
合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定された測位方式を選択する測位方式選択手段
を備えることを特徴とする移動局。
【請求項２２】
前記サービス品質条件は測位精度を含むことを特徴とする請求項21記載の移動局。
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【請求項２３】
前記サービス品質条件は応答時間を含むことを特徴とする請求項21記載の移動局。
【請求項２４】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置であっ
て、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位方式の内から
自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式選択能力があ
るかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能
力があると確認された前記移動局に対して測位方式選択可能指定付き測位要求を送信する
測位要求送信手段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網における前記移動局の
地理的位置を特定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動局において、
測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能力
通知手段と、自局の環境を測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段で測定
された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、前記制御
装置から前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した際に、複数の測位方式の内か
ら自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動局環境情報記憶手段
に記憶された移動局環境情報を考慮して選択する測位方式選択手段とを備えることを特徴
とする移動局。
【請求項２５】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置であっ
て、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位方式の内から
自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式選択能力があ
るかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能
力があると確認された前記移動局に対しては測位方式選択可能指定付き測位要求を送信し
、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力がないと確認された前記移動局に対して
は測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送信手段とを備えた制御装置とから構成
される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システムに
用いられる前記移動局において、
測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能力
通知手段と、自局の環境を測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段で測定
された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、前記制御
装置から前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内
から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動局環境情報記憶手
段に記憶された移動局環境情報を考慮して選択し、前記制御装置から前記測位方式指定付
き測位要求を受信した場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定された測位方式を選
択する測位方式選択手段とを備えることを特徴とする移動局。
【請求項２６】
1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の
基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置であっ
て、測位要求装置から受信したサービス品質条件を指定した測位要求に従って前記移動局
の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が備える測位能力情報と測位方式選択能力
を確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力があると
確認された前記移動局に対しては前記サービス品質条件を指定した測位方式選択可能指定
付き測位要求を送信し、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力がないと確認され
た前記移動局に対しては前記測位能力情報で示される複数の測位方式のうち前記サービス
品質条件を満足する測位方式を指定した測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送
信手段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置
を特定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動局において、
自局が備える測位能力の情報と測位方式選択能力の情報を前記制御装置に通知する測位能
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力通知手段と、自局の環境を測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段で測
定された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、前記制
御装置から前記サービス品質条件を指定した前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受
信した場合は、複数の測位方式の内から前記サービス品質条件を満足し且つ前記移動局環
境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障がないことが確認できる測
位方式を選択し、前記制御装置から前記測位方式指定付き測位要求を受信した場合は、前
記測位方式指定付き測位要求で指定された測位方式が前記移動局環境情報記憶手段に記憶
された移動局環境情報で測位処理に支障がないことが確認できた場合に限って選択する測
位方式選択手段を備えることを特徴とする移動局。
【請求項２７】
前記サービス品質条件は測位精度を含むことを特徴とする請求項26記載の移動局。
【請求項２８】
前記サービス品質条件は応答時間を含むことを特徴とする請求項26記載の移動局。
【請求項２９】
前記移動局環境測定手段は、複数のGPS衛星が送信しているGPS信号を受信し、それぞれの
GPS信号の受信品質を測定するGPS信号測定手段と、該GPS信号測定手段で測定されたそれ
ぞれのGPS信号の受信品質が予め定められた第1の閾値以上であるGPS衛星の数を検出するG
PS衛星数検出手段とを備え、
前記移動局環境情報記憶手段は、前記GPS衛星数検出手段で検出された最新のGPS衛星数を
移動局環境情報として記憶するものであり、
前記移動局は、測位方式の選択に際して前記移動局環境情報記憶手段に記憶されているGP
S衛星数が予め定められた第2の閾値未満である場合にはGPS信号を利用する測位方式は選
択しないものであることを特徴とする請求項24乃至28の何れか1項に記載の移動局。
【請求項３０】
前記移動局環境測定手段は、複数の前記基地局が送信している基地局信号を受信し、それ
ぞれの基地局信号の受信品質を測定する基地局信号測定手段と、該基地局信号測定手段で
測定されたそれぞれの基地局信号の受信品質が予め定められた第1の閾値以上である基地
局の数を検出する基地局数検出手段とを備え、
前記移動局環境情報記憶手段は、前記基地局数検出手段で検出された最新の基地局数を移
動局環境情報として記憶するものであり、
前記移動局は、測位方式の選択に際して前記移動局環境情報記憶手段に記憶されている基
地局数が予め定められた第2の閾値未満である場合には基地局信号を利用する測位方式は
選択しないものであることを特徴とする請求項24乃至28の何れか1項に記載の移動局。
【請求項３１】
前記移動局環境測定手段は、自局の移動速度を測定する移動速度測定手段を備え、
前記移動局環境情報記憶手段は、前記移動速度測定手段で測定された自局の現在の移動速
度と、移動速度と測位方式との関連を示す速度対応情報とを、移動局環境情報として記憶
するものであり、
前記移動局は、測位方式の選択に際して、前記移動局環境情報記憶手段に記憶された自局
の現在の移動速度と速度対応情報とを参照し、現在の移動速度で測位可能な測位方式の内
から測位方式を選択するものであることを特徴とする請求項24乃至28の何れか1項に記載
の移動局。
【請求項３２】
前記移動局環境測定手段は、自局の移動速度を測定する移動速度測定手段と、該移動速度
測定手段で測定された移動速度および自局の測位能力情報で示される各測位方式毎の測定
時間から、測定時間中に自局が移動する距離を各測位方式毎に算出する移動距離算出手段
とを備え、
前記移動局環境情報記憶手段は、前記移動距離算出手段で算出された各測位方式の測定時
間当たりの最新の移動距離を移動局環境情報として記憶するものであり、
前記移動局は、測位方式の選択に際して、前記移動局環境情報記憶手段に記憶されている
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各測位方式の測定時間当たりの移動局の移動距離と、各測位方式の測位精度とを考慮し、
測位精度が移動距離よりも大きなものの中から測位方式を選択するものであることを特徴
とする請求項24乃至28の何れか1項に記載の移動局。
【請求項３３】
過去に測位された自局の位置情報、その測位精度および測位時刻を記憶する測位履歴記憶
手段を備え、測位方式を選択する前に利用可能な測位結果が前記測位履歴記憶手段に存在
するかどうかを調べ、存在すればそれを使用して測位結果を生成するものであることを特
徴とする請求項19乃至28の何れか1項に記載の移動局。
【請求項３４】
前記移動局は、過去に使用した補助情報、その補助情報を利用した測位方式およびその補
助情報を使って測位した測位時刻を記憶する補助情報記憶手段を備え、選択した測位方式
による測位処理で必要な補助情報を前記制御装置に要求する前に、利用可能な補助情報が
前記補助情報記憶手段に存在するかどうかを調べ、存在すればそれを使用して前記選択し
た測位方式による測位処理を行うものであることを特徴とする請求項19乃至28の何れか1
項に記載の移動局。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は移動無線通信分野に関し、特に移動通信網における移動局の地理的位置を決定す
る際に使用される方法およびシステムに関する。
【０００２】
【従来の技術】
近年、携帯電話端末の位置を特定する方法として多数の方法が報告されており、複数の標
準化団体においても、携帯電話端末の位置を特定するための測位方式および測位シーケン
スについて標準化が行われている。
【０００３】
標準化を行っている団体の一つであり、W-CDMA方式の標準を定めている3rd General Part
nership Project (以下、3GPPと記す)においても、測位方式や測位シーケンスについては
標準化が行われている。以下、3GPPの標準化文書であるTS25.305に記載されている測位シ
ーケンスについて図面を用いて詳細に説明する。
【０００４】
図2は、W-CDMAネットワークの概略図を示す図面である。
【０００５】
ネットワークは、外部ネットワーク1に接続されているLoCation Serviceクライアント2(
以下、LCSクライアント2と記す)と、コア網3、Radio Access Network 4(以下、RAN4と記
す)に接続されるUser Equipment5 (以下、UE5と記す)とによって構成されている。
【０００６】
コア網3の内部は、Gateway Mobile Location Center 6(以下、GMLC6と記す)、Mobile Swi
tching Center 7(以下、MSC7と記す)、Serving General Packet Radio Service Support 
Node8 (以下、SGSN8と記す)によって構成されている。
【０００７】
GMLC6は、LCSクライアント2から受信したあるUE5の位置を要求する測位要求に応じて、MS
C7あるいはSGSN8に対して測位要求を送信する。また、MSC7あるいはSGSN8から受信した測
位結果をLCSクライアント2に対して通知する。
【０００８】
MSC7およびSGSN8は、GMLC6から受信した測位要求に応じて、RAN4のノードであるRadio Ne
twork Controller 9(以下、RNC9と記す)に対して測位要求を送信する。また、RNC9から受
信した測位結果をGMLC6に対して通知する。加えて、UE5で利用されるアプリケーションに
よっては、UE5からの要求に応じてRNC9に対して測位要求を送信する。
【０００９】
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MSC7およびSGSN8からRNC9に対して測位要求を送信する際には、制御メッセージであるRad
io Access Network Application Part (以下、RANAPと記す)メッセージが使用される。
【００１０】
RAN4の内部は、RNC9、Node B10によって構成されている。
【００１１】
RNC9は、UE5との間にコネクションを確立し、UE5の制御を行う制御装置である。また、コ
ネクションを確立する際にUE5の持つ能力に関する情報を保持する機能を有している。ま
た、MSC7およびSGSN8から測位要求を受信した場合、測位要求に含まれている要求精度に
応じて、UEの位置を測位するのに使用する測位方式を選択することができる。また、受信
した測位要求に対して測位の結果であるUE5の位置を報告する機能を持つ。さらに、測位
方式に応じて必要とされている測定を要求するために、UE5およびNode B10に対して測位
に必要な測定を要求する。さらに、UE5およびNode B10からの測定結果を元にUE5の位置を
算出する演算処理を行うこともできる。
【００１２】
UE5はユーザの持つ移動局であり、Node B10を介してRNC9やコア網3内のノードと通信を行
う。
【００１３】
3GPPでは、Cell ID測位、Observed Time Differece Of Arrival測位(以下、OTDOA測位と
記す)、Network Assisted GPS測位(以下、A-GPS測位と記す)の三つの測位方式が定義され
ており、RNC9はこれらの中から要求精度に応じて測位方式を選択する。
【００１４】
Cell ID測位は、UE5が在圏しているセルのID番号を特定し、そのセルのNode B10の位置を
UE5の位置とする測位方式であり、精度は100～数kmと言われている。
【００１５】
OTDOA測位は、複数のNode Bからの信号をUE5が受信する到着時刻の差分を利用する測位方
式である、精度は50～150mと言われている。
【００１６】
A-GPS測位は、GPS衛星からの信号の位相差から算出されるGPS衛星とUE5との距離を利用す
る測位方式であり、精度は5～10mと言われている。
【００１７】
RNC9がUE5に対して測定を要求する際に使用されるのは制御メッセージであるRadio Resou
rce Control (以下、RRCと記す)メッセージであり、Node B10に対して測定を要求する際
に使用されるのは制御メッセージであるNode B Application Part (以下、NBAPと記す)メ
ッセージである。
【００１８】
Node B10は、UE5と無線インタフェースを使用して通信を行うノードであり、RNC9からUE5
、およびUE5からRNC9に対して送信されるRRCメッセージの転送を行う。また、RNC9からの
要求に応じて測定を行い、測定結果をRNC9に報告する。
【００１９】
ユーザの持つ移動局であるUE5は、RNC9との間にコネクションを確立してRRCメッセージの
送受信を行う。また、UE5は、RNC9からの要求に応じて測定を行い、測定結果をRNC9に報
告する。加えて、測定結果を用いて演算処理を行い、自身の位置を算出することもできる
。この場合、RNC9に対しては算出した自身の位置を報告する。
【００２０】
図5は、3GPPで定められているUE5の測位能力をRNC9に登録するためのシーケンスを示す図
面である。以下、図面を参照しながらUE5の測位能力をRNC9に登録するシーケンスについ
て、詳細に説明する。
【００２１】
UE5が何らかのサービスを受けようとした場合、UE5はRNC9との間にコネクションの確立を
要求する(S1)。この際、RRCメッセージの一つであるRRC CONNECTION REQUESTメッセージ
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を使用する。
【００２２】
UE5からのRRC CONNECTION REQUESTメッセージを受信したRNC9は、RRCメッセージの一つで
あるRRC CONNECTION SETUPメッセージを用いて、コネクションを確立するのに必要な情報
をUE5に対して送信する(S2)。
【００２３】
UE5は、RNC9からRRC CONNECTION SETUPEメッセージを受信したら、コネクションの確立処
理を行い(S3)、処理が完了したら、コネクションの確立処理が完了したことをRNC9に対し
て送信する(S39)。その際に自身の測位能力をRNC9に通知する。使用されるのはRRCメッセ
ージの一つであるRRC CONNECTION SETUP COMPLETEメッセージである。
【００２４】
UE5からのRRC CONNECTION SETUP COMPLETEメッセージを受信したRNC9は、UE5から送信さ
れた測位能力についての情報をS1～3、39の手順で確立されたコネクションが切断される
までUE5を識別する識別子と共に保持している(S40)。
【００２５】
図6は、3GPPで標準化されている測位シーケンスである。なお、本シーケンスはUE5が演算
処理を行う際のものである。以下、図面を参照しながら詳細に説明する。
【００２６】
GMLC6を介してLCSクライアント2からUE5に対する測位の要求を受信したMSC7あるいはSGSN
8が、RNC9に対して測位要求を送信する(S6)。なお、事前にRNCとの間でUE毎に確立されて
いるコネクションを確立し、RANAPメッセージの一つであるLOCATION REPORTING CONTROL
メッセージを使用して、測位要求の送信は行われる。
【００２７】
RNC9はMSC7あるいはSGSN8から測位要求を受信すると、保持していたUE5の測位能力を確認
する(S41)。その後、受信した測位要求に含まれている測位精度を元にCell ID測位、OTDO
A測位、A-GPS測位の三つの測位方式の中から、要求されている測位精度を満足する測位方
式を選択する(S42)。この場合、A-GPS測位が選択されたものとする。
【００２８】
RNC9はUE5およびNode B10に対して測位に必要な情報を測定するように測定要求を送信す
る(S43)。要求の際には、RRCメッセージの一つであるMEASUREMENT CONTROLメッセージを
使用する。また、メッセージには、測定や演算処理に必要な補助情報(以下、assistance 
dataと記す)が含まれている。
【００２９】
RNC9からのMEASUREMENT CONTROLメッセージを受信したUE5は要求された測定を行う(S12)
。この場合は、GPS衛星から受信する信号の位相差の測定を行う。測定が完了したら測定
結果を元に自局の位置を算出するための演算処理を行い(S13)、演算結果をRNC9に対して
報告する(S14)。報告の際には、RRCメッセージの一つであるMEASUREMENT REPORTメッセー
ジが使用される。
【００３０】
MEASUREMENT REPORTメッセージを受信したRNC9は算出されたUE5の位置をMSC6あるいはSGS
N7に対して報告する(S15)。報告の際には、RANAPメッセージの一つであるLOCATION REPOR
Tメッセージが使用される。
【００３１】
なお、3GPPではUE5の位置を算出するための演算処理をRNC9で行うシーケンスも定義され
ている。UE5の位置を算出するための演算処理をRNC9で行う場合、図6のシーケンスS8にお
いて送信されるMEASUREMENT CONTROLメッセージに含まれているassistance dataには演算
処理を行うために必要な情報は含まれていない。また、MEASUREMENT CONTROLメッセージ
を受信したUE5はシーケンスS12完了後、シーケンスS13を実行せずにシーケンスS14を実行
する。ただし、送信されるMEASUREMENT REPORTメッセージには測定結果が含まれている。
加えて、MEASUREMENT REPORTメッセージを受信したRNC9は、受信したメッセージに含まれ
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ている測定結果からUE5の位置を算出するための演算処理を行い、処理終了後に、算出さ
れたUE5の位置をLOCATION REPORTメッセージによりMSC6あるいはSGSN7に報告する。
【００３２】
また、RNC9が選択する測位方式によっては、UE5だけではなくNode B10に対してもRNC9が
測定を要求する場合がある。
【００３３】
図7は、3GPPで標準化されている測位シーケンスである。なお、本シーケンスはUE5が演算
処理を行う際のものである。以下、図面を参照しながら詳細に説明する。
【００３４】
シーケンスS6, S41, S42については、先に記載した図6と同様であるため、説明を省略す
る。ただし、シーケンスS42ではRNC9がOTDOA測位を選択したものとする。
【００３５】
OTDOA測位では、UE5の位置を特定するためにはNode B10でも測定を行う必要がある。その
ため、RNC9はNode B10に対して測定要求を送信する(S18)。要求にはNBAPメッセージの一
つであるCOMMON MEASUREMENT INITIATIONメッセージが利用される。
【００３６】
COMMON MEASUREMENT INITIATIONメッセージを受信したNode B10は、要求された測定を行
い(S17)、測定が完了したらRNC9に対して測定結果を報告する(S18)。報告の際にはNBAPメ
ッセージの一つであるCOMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージを使用する。
【００３７】
COMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージを受信したRNC9では、受信したメッ
セージに含まれている測定結果からassistance dataを生成し、生成したassistance data
を含むMEASUREMENT CONTROLメッセージをUE5に送信する(S8)。
【００３８】
以降、シーケンスS12～15が順に実行される。各々のシーケンスにおける処理は、先に図6
で説明した測位シーケンスと同様であるので、ここでは説明を省略する。
【００３９】
なお、Node B10に対して測定を要求する場合であっても、演算処理をRNC9で行うシーケン
スが3GPPでは定義されている。演算処理をRNC9で行う場合、図7のシーケンスS8において
送信されるMEASUREMENT CONTROLメッセージに含まれているassistance dataには演算処理
を行うために必要な情報は含まれていない。また、MEASUREMENT CONTROLメッセージを受
信したUE5はシーケンスS12完了後、シーケンスS13を実行せずにシーケンスS14を実行する
。ただし、送信されるMEASUREMENT REPORTメッセージには測定結果が含まれている。加え
て、MEASUREMENT REPORTメッセージを受信したRNC9は、受信したメッセージに含まれてい
る測定結果から演算処理を行い、処理終了後に、算出されたUE5の位置をLOCATION REPORT
メッセージをMSC6あるいはSGSN7に報告する。
【００４０】
また、利用するアプリケーションによっては測位シーケンスを起動するのがUE5であるケ
ースが考えられる。この場合、図6あるいは図7に示したような測位シーケンスを起動する
前に、UE5はMSC6あるいはSGSN7に対して、RNC9にLOCATION REPORTING CONTROLメッセージ
を送信するように要求する。
【００４１】
UE5からの要求を受けたMSC6あるいはSGSN7は、RNC9に対してLOCATION REPORTING CONTROL
メッセージを送信する。その後は、上記に説明したような測位シーケンスが起動する。
【００４２】
以上、3GPP標準で規定されている制御メッセージを使用した測位シーケンスについて説明
したが、制御メッセージを使用せずにノード内のアプリケーション同士が直接アプリケー
ション・データの送受信を行うことによってUEの位置を特定する方式も考案されており、
gpsOneといった形で実際にサービスが提供されている。
【００４３】
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図18は、制御メッセージを使用せずにノード内のアプリケーション同士が直接通信を行う
ことによってUEの位置を特定する場合の測位シーケンスを説明するためのネットワークの
構成を示す図面である。
【００４４】
また、図8は制御メッセージを使用せずにノード内のアプリケーション同士が直接通信を
行うことによってUEの位置を特定する場合の測位シーケンスを説明するためのネットワー
クを示す図面である。
【００４５】
LCSクライアント28から測位要求(S19)を受信した測位サーバ29では測位アプリケーション
が起動し(S20)、対して、UE30が有している測位能力を示す情報を要求するデータを送信
する(S21)。
【００４６】
測位サーバ29からのデータを受信したUE30でも、測位サーバ29と同様に測位アプリケーシ
ョンが起動する(S22)。起動後、測位アプリケーションは、自局の有する測位能力を示す
情報を提供することを要求されていることを認識する。要求を認識したUE30は自身の能力
についての情報を含むデータを生成し、測位サーバ29に対して送信する(S43)。
【００４７】
UE30からの応答を受信した測位サーバ29のアプリケーションは、受信したデータを参照し
て、UE30の能力を認識する。この場合、UE30はA-GPS測位をサポートしており、演算処理
能力を有していることを認識する。その後、LCSクライアント28から受信した測位要求に
含まれていた要求精度を参照し、測位方式を選択する(S44)。この場合、A-GPS測位が選択
されたとする。
【００４８】
測位サーバ29の測位アプリケーションは、A-GPS測位方式を用いてUE30の位置を算出する
ように要求するデータを生成し、UE30に対して送信する(S45)。
【００４９】
測位サーバ29からのデータを受信したUE30の測位アプリケーションは、測位サーバ29から
自局の位置を応答するように要求されていることを認識する。その後、使用する測位方式
を認識し、測定に必要なassistance dataを測位サーバ29のアプリケーションに要求する(
S26)。
【００５０】
データを受信した測位サーバ29の測位アプリケーションは、assistance dataの提供が要
求されていることを認識し、assistance dataの生成を行う。この場合は、A-GPS測位が選
択されているので、GPS信号の測定に必要なassistance dataが生成される。assistance d
ataの生成が完了したら、assistance dataを含むデータを生成し、UE30に対して送信する
(S27)。
【００５１】
データを受信したUE30の測位アプリケーションは、提供されたassistance dataを用いてG
PS衛星からの信号の測定を行う(S28)。測定が完了したら、測定結果を元に演算処理を行
い、自局の位置を算出する(S29)。演算処理が完了したら、算出した自局の位置を測位サ
ーバ29に報告する(S30)。送信が完了したら、測位アプリケーションは終了する(S31)。
【００５２】
データを受信した測位サーバ29の測位アプリケーションは、データに含まれているUE30の
位置についての情報を抽出し、LCSクライアント28に報告する(S32)。報告が完了したら、
アプリケーションは終了する(S33)。
【００５３】
なお、上記の説明ではUE30が位置を算出するための演算処理を行う場合のシーケンスにつ
いて説明したが、測位サーバ29の測位アプリケーションが演算処理を行う方法も考えられ
る。測位サーバ29の測位アプリケーションが演算処理を行う場合、UE30はシーケンスS28
完了後、シーケンスS29を行わずにシーケンスS30を実行する。このとき、UE30が送信する
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データにはGPS衛星からの信号の測定結果が設定される。
【００５４】
UE30からのデータを受信した測位サーバ29は、データに含まれているGPS衛星からの信号
の測定結果を用いて演算処理を行い、UE30の位置を特定する。以降、シーケンスS32, S33
が実行される。
【００５５】
以上、制御メッセージを使用しない場合の測位シーケンスについて説明したが、制御メッ
セージを使用する場合と同様に、assistance dataを要求された測位サーバ29がassistanc
e dataを生成するために、Node B31での測定が必要になる場合がある。この場合には、シ
ーケンスS26でassistance dataの提供を要求されていることを認識した測位サーバ29が、
データを用いてNode B31に対して測定を要求し、Node B 31から報告された測定結果を元
にassistance dataを生成後に、UE30に対してassistance dataを提供する。
【００５６】
また、ここでは測位サーバ29がコア網3に接続されている場合について説明したが、測位
サーバ29はコア網3だけでなく、RAN4や外部ネットワーク2に接続されていても良い。
【００５７】
また、利用するアプリケーションによっては測位シーケンスを開始するのがUE30であるケ
ースが考えられる。この場合、図8に示したような測位シーケンスを起動する前に、UE30
は測位サーバ29に対して、UE30の測位能力を報告するように要求するデータを送信するよ
うに要求する。
【００５８】
UE30からの要求を受けた測位サーバ29は、要求に応じてデータをUE30に送信し、測位シー
ケンスが開始される。
【００５９】
【発明が解決しようとする課題】
ここまで説明したように、従来の技術では測位方式の選択を移動局以外の限定されたノー
ドが行っており、特定のノードに対する負荷が高くなってしまうという課題がある。
【００６０】
また、移動局以外のノードが測位方式を選択する場合、通知された要求精度と端末の有す
る測位能力のみを基準に選択が行われ、移動局の周囲の環境を考慮しない。そのため、無
駄な測定やトラフィックが発生するという課題がある。例えば、3GPP標準の移動網におい
てUEが地下街のようなGPS信号を受信できない環境に位置している場合であっても、UEがA
-GPS測位をサポートしていて、要求されている精度を満たす測位方式がA-GPS測位である
場合には、RNCは使用する測位方式としてA-GPS測位を選択する。しかし、UEはGPS衛星か
らの信号が受信できないので、A-GPS測位を使用してUEの位置を特定することはできない
にも関わらず、従来例として記載した一連のシーケンスを実行するため無駄なトラフィッ
クが発生する。
【００６１】
加えて、測位方式を選択するのが移動局以外のノードであるために、移動局が測位シーケ
ンスを起動する場合には、他のノードに対して測位シーケンスの起動を要求する必要があ
り、測位に必要な時間が長いという課題がある。
【００６２】
本発明の目的は、測位方式の選択を移動局側で行えるようにした移動通信網における移動
局位置特定システムを提供することにある。
【００６３】
本発明の別の目的は、測位方式の選択を移動局側で行わせるかどうかを制御装置側で決定
することができる移動通信網における移動局位置特定システムを提供することにある。
【００６４】
本発明の他の目的は、測位方式の選択を測位要求で指定されるサービス品質条件を満足す
るように移動局側で行えるようにした移動通信網における移動局位置特定システムを提供
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することにある。
【００６５】
本発明の更に別の目的は、測位方式の選択を移動局側の環境に基づいて移動局側で行える
ようにした移動通信網における移動局位置特定システムを提供することにある。
【００７８】
【課題を解決するための手段】
本発明の第1の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
側の環境に基づいて移動局側で行えるようにするために、1つもしくは複数の移動局と、
前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の基地局と、前記移動局および
前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置とから構成される移動通信網におけ
る前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システムにおいて、前記移動局は、
自局の環境を自ら測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段で測定された自
局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、複数の測位方式の
内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動局環境情報記憶
手段に記憶された移動局環境情報を考慮して選択する測位方式選択手段とを備える。
【００７９】
本発明の第2の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
側の環境に基づいて移動局側で行え、且つ、測位方式の選択を移動局側で行わせるかどう
かを制御装置側で決定することができるようにするために、第1の移動通信網における移
動局位置特定システムにおいて、前記制御装置は、前記移動局の位置を特定する処理を行
う際に、前記移動局が複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用
する測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを確認する測位能力確認手段と
、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力があると確認された前記移動局に対して
測位方式選択可能指定付き測位要求を送信する測位要求送信手段とを備え、前記移動局は
、測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能
力通知手段を備え、前記測位方式選択手段は、前記制御装置から前記測位方式選択可能指
定付き測位要求を受信した際に、複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出す
る際に使用する測位方式を前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報を考
慮して選択する。
【００８０】
本発明の第3の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
側の環境に基づいて移動局側で行え、且つ、測位方式の選択を移動局および制御装置の何
れで行うべきかを制御装置側で判断することができるようにするために、第1の移動通信
網における移動局位置特定システムにおいて、前記制御装置は、前記移動局の位置を特定
する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出
する際に使用する測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを確認する測位能
力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力があると確認された前記移
動局に対しては測位方式選択可能指定付き測位要求を送信し、前記測位能力確認手段で前
記測位方式選択能力がないと確認された前記移動局に対しては測位方式指定付き測位要求
を送信する測位要求送信手段とを備え、前記移動局は、測位方式を選択する測位方式選択
能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能力通知手段を備え、前記測位方式選
択手段は、前記制御装置から前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した場合は、
複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移
動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報を考慮して選択し、前記制御装置から
前記測位方式指定付き測位要求を受信した場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定
された測位方式を選択する。
【００８１】
本発明の第4の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
側の環境に基づいて移動局側で行え、且つ、測位方式の選択を測位要求で指定されるサー
ビス品質条件を満足するように移動局側で行えるようにするために、前記制御装置は、測
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位要求装置から受信したサービス品質条件を指定した測位要求に従って前記移動局の位置
を特定する処理を行う際に、前記移動局が備える測位能力情報と測位方式選択能力を確認
する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力があると確認さ
れた前記移動局に対しては前記サービス品質条件を指定した測位方式選択可能指定付き測
位要求を送信し、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力がないと確認された前記
移動局に対しては前記測位能力情報で示される複数の測位方式のうち前記サービス品質条
件を満足する測位方式を指定した測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送信手段
とを備え、前記移動局は、自局が備える測位能力の情報と測位方式選択能力の情報を前記
制御装置に通知する測位能力通知手段を備え、前記測位方式選択手段は、前記制御装置か
ら前記サービス品質条件を指定した前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した場
合は、複数の測位方式の内から前記サービス品質条件を満足し且つ前記移動局環境情報記
憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障がないことが確認できる測位方式を
選択し、前記制御装置から前記測位方式指定付き測位要求を受信した場合は、前記測位方
式指定付き測位要求で指定された測位方式が前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移
動局環境情報で測位処理に支障がないことが確認できた場合に限って選択する。
【００８２】
本発明の第5の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
側の環境に基づいて移動局側で行え、且つ、測位方式の選択を測位要求で指定されるサー
ビス品質条件を満足するように移動局および制御装置側で行えるようにするために、前記
制御装置は、測位要求装置から受信したサービス品質条件を指定した測位要求に従って前
記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記サービス品質条件を満足するためには前
記移動局の関与を要しない測位方式で充分かどうかを判断する測位要求解析手段と、前記
移動局の関与を要しない測位方式で充分と判断された場合に前記移動局の関与を要しない
測位方式で前記移動局の位置を特定する制御装置側測位処理手段と、前記移動局の関与を
要しない測位方式で充分でないと判断された場合に前記移動局が備える測位方式選択能力
を確認し、測位方式選択能力がある場合には前記サービス品質条件を指定した測位方式選
択可能指定付き測位要求を生成する第1の測位要求生成手段と、測位方式選択能力がない
場合には前記移動局の測位能力情報を確認し、前記移動局が備える複数の測位方式のうち
前記サービス品質条件を満足する測位方式を指定した測位方式指定付き測位要求を生成す
る第2の測位要求生成手段と、前記第1の測位要求生成手段で生成された測位方式選択可能
指定付き測位要求および前記第2の測位要求生成手段で生成された測位方式指定付き測位
要求を前記移動局へ送信する測位要求送信手段と、前記測位要求送信手段が送信した測位
方式選択可能指定付き測位要求または測位方式指定付き測位要求に対する前記移動局から
の応答または前記制御装置側測位処理手段の測位結果を前記測位要求装置に送信する制御
装置側測位結果通知手段とを備え、前記移動局は、自局が備える測位能力の情報と測位方
式選択能力の情報を前記制御装置に通知する測位能力通知手段を備え、前記測位方式選択
手段は、前記制御装置から前記サービス品質条件を指定した前記測位方式選択可能指定付
き測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内から前記サービス品質条件を満足し且
つ前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障がないこと
が確認できる測位方式を選択し、前記制御装置から前記測位方式指定付き測位要求を受信
した場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定された測位方式が前記移動局環境情報
記憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障がないことが確認できた場合に限
って選択するものであり、且つ、前記選択された測位方式による測位結果を前記制御装置
に通知する移動局側測位結果通知手段を備える。
【００８３】
本発明の第6の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
側の環境に基づいて移動局側で行え、測位方式の選択を測位要求で指定されるサービス品
質条件を満足するように移動局および制御装置側で行え、且つ、サービス品質条件を犠牲
にしても測位失敗だけはできるだけ避けれるように、前記移動局は、前記測位方式選択手
段が前記サービス品質条件または自局の環境により前記サービス品質条件を満足する測位
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方式を前記複数の測位方式の内から選択できなかった場合または前記測位方式選択手段が
選択した測位方式による測位処理が失敗した場合、前記サービス品質条件を最も良く満足
し且つ前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障がない
ことが確認できる他の測位方式を選択する代替測位方式選択手段を備え、前記移動局側測
位結果通知手段は、前記測位方式選択手段が前記サービス品質条件または自局の環境によ
り前記サービス品質条件を満足する測位方式を前記複数の測位方式の内から選択できなか
った場合または前記測位方式選択手段が選択した測位方式による測位処理が失敗した場合
、前記代替測位方式選択手段で選択された測位方式による測位結果を前記制御装置に通知
する。
【００８４】
本発明の第7の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位失敗をより一層避け
れるようにするために、第6の移動通信網における移動局位置特定システムにおいて、前
記制御装置は、測位方式選択可能指定付き測位要求または測位方式指定付き測位要求に対
する前記移動局からの応答が測位失敗を示す場合には前記制御装置側測位処理手段によっ
て前記移動局の測位を行って前記制御装置側測位結果通知手段により前記測位要求装置に
通知する。
【００８５】
本発明の第8の移動通信網における移動局位置特定システムは、第4乃至第7の移動通信網
における移動局位置特定システムにおいて、前記サービス品質条件は測位精度を含む。
【００８６】
本発明の第9の移動通信網における移動局位置特定システムは、第4乃至第7の移動通信網
における移動局位置特定システムにおいて、前記サービス品質条件は応答時間を含む。
【００８７】
本発明の第10の移動通信網における移動局位置特定システムは、移動局が選択した測位方
式で必要となる補助情報を移動局が取得し得るようにするために、前記移動局は、前記選
択された測位方式を用いて自局の位置を検出するために必要な補助情報を前記制御装置に
要求する補助情報要求手段を備え、前記制御装置は、前記補助情報要求手段で要求された
補助情報を生成するために必要な測定を、その測定を行う測定装置に要求する測定要求手
段と、該測定要求手段で要求した測定の結果を前記測定装置から受信し、前記補助情報要
求手段で要求された補助情報を生成する補助情報生成手段と、該補助情報生成手段で生成
された補助情報を前記補助情報要求手段に報告する補助情報提供手段とを備え、前記測定
装置は、前記測定要求手段から要求された測定を行う測定手段と、該測定手段の測定結果
を前記補助情報生成手段に報告する測定結果報告手段とを備える。
【００８８】
本発明の第11の移動通信網における移動局位置特定システムは、OTDOA測位方式に必要な
補助情報を移動局が得られるようにするために、第10の移動通信網における移動局位置特
定システムにおいて、前記測定装置の前記測定手段は、複数の前記基地局からの信号を受
信した時刻を測定する到着時刻測定手段と、該到着時刻測定手段で測定された複数の前記
基地局からの信号の到着時刻の差を算出する到着時刻差算出手段とを備える。
【００８９】
本発明の第12の移動通信網における移動局位置特定システムは、OTDOA測位方式に必要な
補助情報を移動局が得られるようにするために、第10の移動通信網における移動局位置特
定システムにおいて、前記測定装置の前記測定手段は、GPS衛星からの信号を受信するGPS
信号受信手段と、該GPS信号受信手段で受信した信号から取得される時刻情報を用いて、
複数の前記基地局が信号を送信した時刻を算出する信号送信時刻算出手段とを備える。
【００９０】
本発明の第13の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
側のGPS衛星環境に基づいて移動局側で行えるようにするために、第1乃至第7の移動通信
網における移動局位置特定システムにおいて、前記移動局環境測定手段は、複数のGPS衛
星が送信しているGPS信号を受信し、それぞれのGPS信号の受信品質を測定するGPS信号測
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定手段と、該GPS信号測定手段で測定されたそれぞれのGPS信号の受信品質が予め定められ
た第1の閾値以上であるGPS衛星の数を検出するGPS衛星数検出手段とを備え、前記移動局
環境情報記憶手段は、前記GPS衛星数検出手段で検出された最新のGPS衛星数を移動局環境
情報として記憶するものであり、前記移動局は、測位方式の選択に際して前記移動局環境
情報記憶手段に記憶されているGPS衛星数が予め定められた第2の閾値未満である場合には
GPS信号を利用する測位方式は選択しない。
【００９１】
本発明の第14の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
側の基地局環境に基づいて移動局側で行えるようにするために、第1乃至第7の移動通信網
における移動局位置特定システムにおいて、前記移動局環境測定手段は、複数の前記基地
局が送信している基地局信号を受信し、それぞれの基地局信号の受信品質を測定する基地
局信号測定手段と、該基地局信号測定手段で測定されたそれぞれの基地局信号の受信品質
が予め定められた第1の閾値以上である基地局の数を検出する基地局数検出手段とを備え
、前記移動局環境情報記憶手段は、前記基地局数検出手段で検出された最新の基地局数を
移動局環境情報として記憶するものであり、前記移動局は、測位方式の選択に際して前記
移動局環境情報記憶手段に記憶されている基地局数が予め定められた第2の閾値未満であ
る場合には基地局信号を利用する測位方式は選択しない。
【００９２】
本発明の第15の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
の速度に基づいて移動局側で行えるようにするために、第1乃至第7の移動通信網における
移動局位置特定システムにおいて、前記移動局環境測定手段は、自局の移動速度を測定す
る移動速度測定手段を備え、前記移動局環境情報記憶手段は、前記移動速度測定手段で測
定された自局の現在の移動速度と、移動速度と測位方式との関連を示す速度対応情報とを
、移動局環境情報として記憶するものであり、前記移動局は、測位方式の選択に際して、
前記移動局環境情報記憶手段に記憶された自局の現在の移動速度と速度対応情報とを参照
し、現在の移動速度で測位可能な測位方式の内から測位方式を選択する。
【００９３】
本発明の第16の移動通信網における移動局位置特定システムは、測位方式の選択を移動局
の測位時の移動距離に基づいて移動局側で行えるようにするために、第1乃至第7の移動通
信網における移動局位置特定システムにおいて、前記移動局環境測定手段は、自局の移動
速度を測定する移動速度測定手段と、該移動速度測定手段で測定された移動速度および自
局の測位能力情報で示される各測位方式毎の測定時間から、測定時間中に自局が移動する
距離を各測位方式毎に算出する移動距離算出手段とを備え、前記移動局環境情報記憶手段
は、前記移動距離算出手段で算出された各測位方式の測定時間当たりの最新の移動距離を
移動局環境情報として記憶するものであり、前記移動局は、測位方式の選択に際して、前
記移動局環境情報記憶手段に記憶されている各測位方式の測定時間当たりの移動局の移動
距離と、各測位方式の測位精度とを考慮し、測位精度が移動距離よりも大きなものの中か
ら測位方式を選択する。
【００９４】
本発明の第17の移動通信網における移動局位置特定システムは、過去に測位した結果を有
効活用して無駄な測位処理を無くすために、第1乃至第7の移動通信網における移動局位置
特定システムにおいて、前記移動局は、過去に測位された自局の位置情報、その測位精度
および測位時刻を記憶する測位履歴記憶手段を備え、測位方式を選択する前に利用可能な
測位結果が前記測位履歴記憶手段に存在するかどうかを調べ、存在すればそれを使用して
測位結果を生成する。
【００９５】
本発明の第18の移動通信網における移動局位置特定システムは、過去に取得した補助情報
を有効活用して補助情報を無駄な取得を無くすために、第1乃至第7の移動通信網における
移動局位置特定システムにおいて、前記移動局は、過去に使用した補助情報、その補助情
報を利用した測位方式およびその補助情報を使って測位した測位時刻を記憶する補助情報
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記憶手段を備え、選択した測位方式による測位処理で必要な補助情報を前記制御装置に要
求する前に、利用可能な補助情報が前記補助情報記憶手段に存在するかどうかを調べ、存
在すればそれを使用して前記選択した測位方式による測位処理を行う。
【００９６】
本発明の第1の制御装置は、測位方式の選択を移動局側で行えるようにするために、1つも
しくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の基地
局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置とから構成
される移動通信網に用いられる前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システ
ムに用いられる前記制御装置において、前記移動局が複数の測位方式の内から自移動局の
地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する能力を備えているかどうかを示す
測位方式選択能力情報を記憶する測位能力記憶手段と、前記移動局の位置を特定する処理
を行う際に、前記移動局が測位方式選択能力を有しているかどうかを前記測位能力記憶手
段を参照して確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で測位方式選択能力が
あると確認された前記移動局に対して測位方式選択可能指定付き測位要求を送信する測位
要求送信手段とを備える。
【００９７】
本発明の第1の移動局は、測位方式の選択を移動局側で行えるようにするために、1つもし
くは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の基地局
と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置であって、前
記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位方式の内から自移動
局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式選択能力があるかど
うかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力があ
ると確認された前記移動局に対して測位方式選択可能指定付き測位要求を送信する測位要
求送信手段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網における前記移動局の地理的
位置を特定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動局において、測位方式を選
択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能力通知手段と、
前記制御装置から前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した際に、複数の測位方
式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式選
択手段とを備える。
【００９８】
本発明の第2の移動局は、測位方式の選択を移動局側で行わせるかどうかを制御装置側か
ら制御できるようにするために、1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用
して通信を行う1つもしくは複数の基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1
つもしくは複数の制御装置であって、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記
移動局が複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式
を選択する測位方式選択能力があるかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能
力確認手段で前記測位方式選択能力があると確認された前記移動局に対しては測位方式選
択可能指定付き測位要求を送信し、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力がない
と確認された前記移動局に対しては測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送信手
段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特
定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動局において、測位方式を選択する測
位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能力通知手段と、前記制御
装置から前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内
から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択し、前記制御装置から
前記測位方式指定付き測位要求を受信した場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定
された測位方式を選択する測位方式選択手段を備える。
【００９９】
本発明の第3の移動局は、サービス品質条件を満足する測位方式の選択を移動局側で行わ
せるかどうかを制御装置側から制御できるように、1つもしくは複数の移動局と、前記移
動局と無線を使用して通信を行う1つもしくは複数の基地局と、前記移動局および前記基
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地局の制御を行う1つもしくは複数の制御装置であって、測位要求装置から受信したサー
ビス品質条件を指定した測位要求に従って前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、
前記移動局が備える測位能力情報と測位方式選択能力を確認する測位能力確認手段と、前
記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力があると確認された前記移動局に対しては前
記サービス品質条件を指定した測位方式選択可能指定付き測位要求を送信し、前記測位能
力確認手段で前記測位方式選択能力がないと確認された前記移動局に対しては前記測位能
力情報で示される複数の測位方式のうち前記サービス品質条件を満足する測位方式を指定
した測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送信手段とを備えた制御装置とから構
成される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システム
に用いられる前記移動局において、自局が備える測位能力の情報と測位方式選択能力の情
報を前記制御装置に通知する測位能力通知手段と、前記制御装置から前記サービス品質条
件を指定した前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した場合は、複数の測位方式
の内から前記サービス品質条件を満足する測位方式を選択し、前記制御装置から前記測位
方式指定付き測位要求を受信した場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定された測
位方式を選択する測位方式選択手段を備える。
【０１００】
本発明の第4の移動局は、第3の移動局において、前記サービス品質条件は測位精度を含む
。
【０１０１】
本発明の第5の移動局は、第3の移動局において、前記サービス品質条件は応答時間を含む
。
【０１０２】
本発明の第6の移動局は、測位方式の選択を移動局側の環境に基づいて移動局側で行える
ようにするために、1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行
う1つもしくは複数の基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複
数の制御装置とから構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置を特定する移
動局位置特定システムに用いられる前記移動局において、自局の環境を自ら測定する移動
局環境測定手段と、該移動局環境測定手段で測定された自局の環境を示す移動局環境情報
を記憶する移動局環境情報記憶手段と、複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を
検出する際に使用する測位方式を前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情
報を考慮して選択する測位方式選択手段とを備える。
【０１０３】
本発明の第7の移動局は、測位方式の選択を移動局側の環境に基づいて移動局側で行え、
且つ、測位方式の選択を移動局側で行わせるかどうかを制御装置側から制御できるように
するために、1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用して通信を行う1つも
しくは複数の基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つもしくは複数の制
御装置であって、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が複数の測位
方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を選択する測位方式
選択能力があるかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で前記測
位方式選択能力があると確認された前記移動局に対して測位方式選択可能指定付き測位要
求を送信する測位要求送信手段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網における
前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動局にお
いて、測位方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測
位能力通知手段と、自局の環境を測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段
で測定された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、前
記制御装置から前記測位方式選択可能指定付き測位要求を受信した際に、複数の測位方式
の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動局環境情報記
憶手段に記憶された移動局環境情報を考慮して選択する測位方式選択手段とを備える。
【０１０４】
本発明の第8の移動局は、測位方式の選択を移動局側の環境に基づいて移動局側で行え、
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且つ、測位方式の選択を移動局および制御装置の何れで行うべきかを制御装置側で判断す
ることができるようにするために、1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使
用して通信を行う1つもしくは複数の基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行
う1つもしくは複数の制御装置であって、前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、
前記移動局が複数の測位方式の内から自移動局の地理的位置を検出する際に使用する測位
方式を選択する測位方式選択能力があるかどうかを確認する測位能力確認手段と、前記測
位能力確認手段で前記測位方式選択能力があると確認された前記移動局に対しては測位方
式選択可能指定付き測位要求を送信し、前記測位能力確認手段で前記測位方式選択能力が
ないと確認された前記移動局に対しては測位方式指定付き測位要求を送信する測位要求送
信手段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網における前記移動局の地理的位置
を特定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動局において、測位方式を選択す
る測位方式選択能力があるかどうかを前記制御装置に通知する測位能力通知手段と、自局
の環境を測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境測定手段で測定された自局の環境
を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段と、前記制御装置から前記測位
方式選択可能指定付き測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内から自移動局の地
理的位置を検出する際に使用する測位方式を前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移
動局環境情報を考慮して選択し、前記制御装置から前記測位方式指定付き測位要求を受信
した場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定された測位方式を選択する測位方式選
択手段とを備える。
【０１０５】
本発明の第9の移動局は、測位方式の選択を移動局側の環境に基づいて移動局側で行え、
且つ、測位方式の選択を測位要求で指定されるサービス品質条件を満足するように移動局
側で行えるようにするために、1つもしくは複数の移動局と、前記移動局と無線を使用し
て通信を行う1つもしくは複数の基地局と、前記移動局および前記基地局の制御を行う1つ
もしくは複数の制御装置であって、測位要求装置から受信したサービス品質条件を指定し
た測位要求に従って前記移動局の位置を特定する処理を行う際に、前記移動局が備える測
位能力情報と測位方式選択能力を確認する測位能力確認手段と、前記測位能力確認手段で
前記測位方式選択能力があると確認された前記移動局に対しては前記サービス品質条件を
指定した測位方式選択可能指定付き測位要求を送信し、前記測位能力確認手段で前記測位
方式選択能力がないと確認された前記移動局に対しては前記測位能力情報で示される複数
の測位方式のうち前記サービス品質条件を満足する測位方式を指定した測位方式指定付き
測位要求を送信する測位要求送信手段とを備えた制御装置とから構成される移動通信網に
おける前記移動局の地理的位置を特定する移動局位置特定システムに用いられる前記移動
局において、自局が備える測位能力の情報と測位方式選択能力の情報を前記制御装置に通
知する測位能力通知手段と、自局の環境を測定する移動局環境測定手段と、該移動局環境
測定手段で測定された自局の環境を示す移動局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手
段と、前記制御装置から前記サービス品質条件を指定した前記測位方式選択可能指定付き
測位要求を受信した場合は、複数の測位方式の内から前記サービス品質条件を満足し且つ
前記移動局環境情報記憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障がないことが
確認できる測位方式を選択し、前記制御装置から前記測位方式指定付き測位要求を受信し
た場合は、前記測位方式指定付き測位要求で指定された測位方式が前記移動局環境情報記
憶手段に記憶された移動局環境情報で測位処理に支障がないことが確認できた場合に限っ
て選択する測位方式選択手段を備える。
【０１０６】
本発明の第10の移動局は、第9の移動局において、前記サービス品質条件は測位精度を含
む。
【０１０７】
本発明の第11の移動局は、第9の移動局において、前記サービス品質条件は応答時間を含
む。
【０１０８】
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本発明の第12の移動局は、測位方式の選択を移動局側のGPS衛星環境に基づいて移動局側
で行えるようにするために、第6乃至第11の移動局において、前記移動局環境測定手段は
、複数のGPS衛星が送信しているGPS信号を受信し、それぞれのGPS信号の受信品質を測定
するGPS信号測定手段と、該GPS信号測定手段で測定されたそれぞれのGPS信号の受信品質
が予め定められた第1の閾値以上であるGPS衛星の数を検出するGPS衛星数検出手段とを備
え、前記移動局環境情報記憶手段は、前記GPS衛星数検出手段で検出された最新のGPS衛星
数を移動局環境情報として記憶するものであり、前記移動局は、測位方式の選択に際して
前記移動局環境情報記憶手段に記憶されているGPS衛星数が予め定められた第2の閾値未満
である場合にはGPS信号を利用する測位方式は選択しない。
【０１０９】
本発明の第13の移動局は、測位方式の選択を移動局側の基地局環境に基づいて移動局側で
行えるようにするために、第6乃至第11の移動局において、前記移動局環境測定手段は、
複数の前記基地局が送信している基地局信号を受信し、それぞれの基地局信号の受信品質
を測定する基地局信号測定手段と、該基地局信号測定手段で測定されたそれぞれの基地局
信号の受信品質が予め定められた第1の閾値以上である基地局の数を検出する基地局数検
出手段とを備え、前記移動局環境情報記憶手段は、前記基地局数検出手段で検出された最
新の基地局数を移動局環境情報として記憶するものであり、前記移動局は、測位方式の選
択に際して前記移動局環境情報記憶手段に記憶されている基地局数が予め定められた第2
の閾値未満である場合には基地局信号を利用する測位方式は選択しない。
【０１１０】
本発明の第14の移動局は、測位方式の選択を移動局の速度に基づいて移動局側で行えるよ
うにするために、第6乃至第11の移動局において、前記移動局環境測定手段は、自局の移
動速度を測定する移動速度測定手段を備え、前記移動局環境情報記憶手段は、前記移動速
度測定手段で測定された自局の現在の移動速度と、移動速度と測位方式との関連を示す速
度対応情報とを、移動局環境情報として記憶するものであり、前記移動局は、測位方式の
選択に際して、前記移動局環境情報記憶手段に記憶された自局の現在の移動速度と速度対
応情報とを参照し、現在の移動速度で測位可能な測位方式の内から測位方式を選択する。
【０１１１】
本発明の第15の移動局は、測位方式の選択を移動局の測位時の移動距離に基づいて移動局
側で行えるようにするために、第6乃至第11の移動局において、前記移動局環境測定手段
は、自局の移動速度を測定する移動速度測定手段と、該移動速度測定手段で測定された移
動速度および自局の測位能力情報で示される各測位方式毎の測定時間から、測定時間中に
自局が移動する距離を各測位方式毎に算出する移動距離算出手段とを備え、前記移動局環
境情報記憶手段は、前記移動距離算出手段で算出された各測位方式の測定時間当たりの最
新の移動距離を移動局環境情報として記憶するものであり、前記移動局は、測位方式の選
択に際して、前記移動局環境情報記憶手段に記憶されている各測位方式の測定時間当たり
の移動局の移動距離と、各測位方式の測位精度とを考慮し、測位精度が移動距離よりも大
きなものの中から測位方式を選択する。
【０１１２】
本発明の第16の移動局は、過去に測位した結果を有効活用して無駄な測位処理を無くすた
めに、第1乃至第11の移動局において、過去に測位された自局の位置情報、その測位精度
および測位時刻を記憶する測位履歴記憶手段を備え、測位方式を選択する前に利用可能な
測位結果が前記測位履歴記憶手段に存在するかどうかを調べ、存在すればそれを使用して
測位結果を生成する。
【０１１３】
本発明の第17の移動局は、過去に取得した補助情報を有効活用して補助情報を無駄な取得
を無くすために、第1乃至第11の移動局において、前記移動局は、過去に使用した補助情
報、その補助情報を利用した測位方式およびその補助情報を使って測位した測位時刻を記
憶する補助情報記憶手段を備え、選択した測位方式による測位処理で必要な補助情報を前
記制御装置に要求する前に、利用可能な補助情報が前記補助情報記憶手段に存在するかど
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うかを調べ、存在すればそれを使用して前記選択した測位方式による測位処理を行う。
【０１１４】
【発明の第１の実施の形態】
第1の実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システムの構成例を図41を
参照して説明する。図41において、101は携帯電話機などの移動局、102は移動局101と無
線を使用して通信を行うNodeBなどの基地局、103は移動局101および基地局102の制御を行
うRNCや測位サーバなどの制御装置、104はLCSクライアントなどの測位要求装置である。
移動局101、基地局102、制御装置103および測位要求装置104は図41にはそれぞれ1つしか
図示されていないが、それぞれ2つ以上存在していても良い。また、測位要求装置104は制
御装置103に直接接続される図となっているが、測位要求装置104と制御装置103との間に
は任意の通信装置やネットワークが介在していて良い。
【０１１５】
測位要求装置104は、移動局101の測位を要求する際、サービス品質条件を指定した測位要
求を送信する。ここで、サービス品質条件としては、測位の精度（例えば緯度・経度の精
度など）、応答時間などがある。
【０１１６】
移動局101は、OTDOA測位とA-GPS測位などそれぞれ異なる測位方式を提供する測位処理手
段111、112を含む測位方式群113と、自移動局101が具備する測位方式に関する測位能力情
報114および自移動局101が測位方式を選択する能力を有するかどうかを示す測位方式選択
能力情報115とを記憶する測位能力記憶手段116と、測位能力記憶手段116に記憶された測
位能力情報114および測位方式選択能力情報115を基地局102経由で制御装置103に通知する
測位能力通知手段117と、制御装置103から基地局102を通じて受信した測位要求を解析し
、受信した測位要求が測位方式を予め指定した測位方式指定付き測位要求であれば、測位
方式群113の内から指定された測位方式を提供する測位処理手段111または112を選択し、
受信した測位要求が測位方式を移動局側で選択可能な測位方式選択可能指定付き測位要求
であれば、測位能力記憶手段116中の測位能力情報114を参照して測位方式群113の内から
測位要求で指定されたサービス品質条件を満足する測位方式を提供する1つの測位処理手
段111または112を選択する測位方式選択手段118と、選択された測位処理手段111または11
2の測位処理に必要となる補助情報を基地局102を通じて制御装置103に要求して取得する
補助情報要求手段119と、測位方式選択手段118においてサービス品質条件を満たす測位方
式が測位方式群113の内に存在しないと判定された場合および測位方式群113の内の選択さ
れた測位処理手段111または112による測位処理が終了した場合に測位結果を基地局102を
通じて制御装置103に通知する測位結果通知手段120とを備えている。
【０１１７】
制御装置103は、測位能力記憶手段121と、移動局101の測位能力通知手段117によって通知
された測位能力情報114および測位方式選択能力情報115を移動局101の識別子と共に測位
能力記憶手段121に記憶する測位能力保存手段122と、測位要求装置104からサービス品質
条件を指定した測位要求を受信したときに、要求されているサービス品質条件を満たすに
はCell ID測位など測位に際して移動局101の関与を要しない測位方式で充分かどうかを判
断する測位要求解析手段123と、この測位要求解析手段123において移動局101の関与を要
しない測位方式で充分であると判断された場合に移動局101の測位を行うCell ID測位など
の測位方式を提供する測位処理手段124と、前記測位要求解析手段123においてサービス品
質条件を満たすには移動局101の関与を要しない測位方式で充分でないと判断された場合
に、測位要求で指定されている移動局101の識別子をもとに測位能力記憶手段121中の測位
方式選択能力情報115を参照して測位対象となる移動局101が測位方式を選択する能力を有
しているかどうかを判断し、測位方式を選択する能力を有していれば、受信した前記測位
要求に移動局側で測位方式を選択可能である指定を付けた測位方式選択可能指定付き測位
要求を生成する測位要求生成手段125と、この測位要求生成手段125において測位対象とな
る移動局101が測位方式を選択する能力を有していないと判断された場合に、測位要求で
指定されている移動局101の識別子をもとに測位能力記憶手段121中の測位能力情報114を
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参照して、測位要求で指定されたサービス品質条件を満足する測位方式を選択し、受信し
た前記測位要求に前記選択した測位方式の指定を付けた測位方式指定付き測位要求を生成
する測位要求生成手段126と、測位要求生成手段125で生成された測位方式選択可能指定付
き測位要求および測位要求生成手段126で生成された測位方式指定付き測位要求を基地局1
02を通じて測位対象の移動局101へ送信する測位要求送信手段127と、移動局101の補助情
報要求手段119から要求された補助情報を移動局101に通知する補助情報通知手段128と、
基地局102を通じて移動局101の測位結果通知手段120から測位結果を受信すると共に測位
処理手段124から測位結果を受信し、測位要求装置104へ測位結果を通知する測位結果通知
手段129とを備えている。
【０１１８】
次に本実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システムの動作を説明する
。
【０１１９】
先ず、移動局101に関する測位能力および測位方式選択能力を制御装置103に登録する処理
について説明する。移動局101は、自発的もしくは制御装置103からの要求に応じて、測位
能力通知手段117により、測位能力記憶手段116に記憶されている自移動局101に関する測
位能力情報114および測位方式選択能力情報115を基地局102を通じて制御装置103へ通知す
る。制御装置103では、この通知された移動局101に関する測位能力情報114および測位方
式選択能力情報115を測位能力保存手段122により測位能力記憶手段121に保存する。
【０１２０】
次に、測位要求装置104から移動局101の測位要求が制御装置103に対して送信された際の
動作を、サービス品質条件として測位精度が指定されている場合を例に説明する。
【０１２１】
制御装置103は、測位要求装置104からの測位要求を受信すると、測位要求解析手段123に
より、測位要求で要求されている測位精度で測位するには測位処理手段124が提供するCel
l ID測位など測位に際して移動局101の関与を要しない測位方式で充分かどうかを判断す
る。移動局101の関与を要しない測位方式で充分であると判断した場合、制御装置103は、
測位処理手段124により移動局101の測位を行い、その測位結果を測位結果通知手段129に
より測位要求装置104に通知する。測位要求装置104に通知される測位結果は、測位処理手
段124による移動局101の測位処理が成功していれば移動局101の地理的位置を含み、測位
処理が失敗していればその旨の情報が含まれる。
【０１２２】
他方、Cell ID測位など移動局101の関与を要しない測位方式では測位要求で要求されてい
る精度が満たされないと判断した場合、制御装置103は、測位要求生成手段125により、測
位能力記憶手段121中から測位対象の移動局101の測位方式選択能力情報115を参照し、移
動局101が測位方式を選択する能力を有しているかどうかを判断する。移動局101が測位方
式を選択する能力を有していれば、測位要求生成手段125により測位方式選択可能指定付
き測位要求を生成し、測位要求送信手段127により基地局102を通じて移動局101へ送信す
る。また制御装置103は、測位要求生成手段125において移動局101が測位方式を選択する
能力を有していないと判断した場合、測位要求生成手段126により測位能力記憶手段121中
の移動局101の測位能力情報114を参照して測位要求で指定された測位精度を満足する測位
方式を選択し、この選択した測位方式の指定を付けた測位方式指定付き測位要求を生成し
、測位要求送信手段127により移動局101へ送信する。
【０１２３】
移動局101は、測位方式選択手段118により、制御装置103から受信した測位要求が測位方
式選択可能指定付き測位要求であることを判別すると、測位能力記憶手段116中の測位能
力情報114を参照して測位方式群113の内に測位要求で指定された測位精度を満足する測位
方式が存在するかどうかを調べる。要求精度を満足する測位方式が存在すれば、その測位
方式を提供する1つの測位処理手段111または112を選択する。また、移動局101は、測位方
式選択手段118により、制御装置103から受信した測位要求が測位方式指定付き測位要求で
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あることを判別すると、測位方式群113の内から測位要求で指定された測位方式を提供す
る測位処理手段111または112を選択する。
【０１２４】
次に移動局101は、前記選択した測位処理手段111または112の測位処理で補助情報が必要
ならば補助情報要求手段119により補助情報を基地局102を通じて制御装置103に要求する
。制御装置103は、補助情報通知手段128により、要求された補助情報を移動局101へ通知
する。移動局101は、選択した測位処理手段111または112により、必要に応じて補助情報
を使用して、移動局101の測位処理を行い、その結果を測位結果通知手段120により制御装
置103へ通知する。制御装置103は、受信した測位結果を測位結果通知手段129により測位
要求装置104へ通知する。測位要求装置104へ通知される測位結果は、移動局101において
選択された測位処理手段111または112による測位処理が成功していれば移動局101の地理
的位置を含み、測位処理が失敗していればその旨の情報が含まれる。
【０１２５】
また移動局101は、測位方式選択手段118において制御装置103から受信した測位要求が測
位方式選択可能指定付き測位要求であり、かつ要求精度を満たす測位方式が測位方式群11
3の内に存在しないと判断した場合、測位結果通知手段120により測位に失敗した旨の測位
結果を制御装置103へ通知し、制御装置103は測位結果通知手段129によりその測位結果を
測位要求装置104へ通知する。
【０１２６】
以上の動作説明は、サービス品質条件として測位精度が指定されている場合のものであっ
たが、サービス品質条件として応答時間が指定されている場合もほぼ同様の動作となる。
この場合、移動局101の測位能力記憶手段116に記憶される測位能力情報114には、自移動
局101がサポートする測位方式のそれぞれについて、位置を算出するのに必要な測定時間
が設定されており、測位方式選択手段118は、測位方式選択可能指定付き測位要求を制御
装置103から受信したとき、測位要求で要求されている応答時間と測位能力記憶手段116に
記憶されている各測位方式毎の測定時間とに基づいて、要求されている応答時間を満足す
る測位方式を選択する。また、制御装置103は、移動局101が測位方式を選択する能力を有
しない場合、測位要求で要求されている応答時間と移動局101から通知されて測位能力記
憶手段121に記憶されている測位能力情報114中の各測位方式毎の測定時間とに基づいて、
要求されている応答時間を満足する測位方式を選択し、この選択した測位方式を指定した
測位方式指定付き測位要求を移動局101へ送信する。サービス品質条件として測位精度と
応答速度など複数の条件が指定されている場合も同様である。
【０１２７】
【発明の第２の実施の形態】
第1の実施の形態では、移動局101が測位要求で指定されたサービス品質条件を満足する測
位方式を提供していなかった場合や選択した測位方式による測位に失敗した場合には直ち
に測位失敗につながったが、本実施の形態では、必要に応じてサービス品質条件を無視す
ることにより測位失敗だけは極力避けるようにする。本実施の形態にかかる移動通信網に
おける移動局位置特定システムの構成例を図42を参照して説明する。
【０１２８】
図42において、図41に示した第1の実施の形態と相違するところは、移動局101に、測位処
理手段111または112による測位結果が測位成功かどうかを判定する判定手段130と、測位
方式選択手段118においてサービス品質条件を満足する測位方式が測位方式群113に存在し
ないと判断された場合および判定手段130において測位失敗と判定された場合に、測位能
力記憶手段116中の測位能力情報114を参照して、測位方式群113の内から別の測位方式を
選択できるかどうかを判断し、別の測位方式を選択できる場合にはその中でサービス品質
条件をもっとも良く満足する測位方式を測位方式群113の内から選択し、別の測位方式を
選択できない場合には測位が失敗した旨の測位結果を生成する代替測位方式選択手段131
とを備え、測位結果通知手段120は、判定手段130において測位成功と判定された測位結果
および代替測位方式選択手段131で生成された測位失敗を示す測位結果を制御装置103に通
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知するようにしたことと、制御装置103に、移動局101から通知された測位結果が測位成功
かどうかを判定し、測位成功ならばその測位結果を測位結果通知手段129へ通知し、測位
失敗なら測位処理手段124に測位失敗した移動局101の測位を行わせる判定手段132を備え
るようにした点である。
【０１２９】
次に本実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システムの動作を、サービ
ス品質条件として測位精度が指定されている場合を例に説明する。
【０１３０】
移動局101は、制御装置103から受信した測位要求が測位方式選択可能指定付き測位要求で
あることを測位方式選択手段118により判別すると、第1の実施の形態と同様に、測位方式
群113の内に測位要求で指定された測位精度を満足する測位方式が存在するかどうかを調
べ、存在すれば、その測位方式を提供する1つの測位処理手段111または112を選択すると
共に必要に応じて補助情報要求手段119により制御装置103から補助情報を取得し、選択し
た測位処理手段111または112により移動局101の測位処理を行う。また移動局101は、制御
装置103から受信した測位要求が測位方式指定付き測位要求であることを測位方式選択手
段118により判別すると、第1の実施の形態と同様に、測位方式群113の内から指定された
測位方式を提供する測位処理手段111または112を選択すると共に必要に応じて補助情報要
求手段119により制御装置103から補助情報を取得し、選択した測位処理手段111または112
により移動局101の測位処理を行う。
【０１３１】
次に、移動局101は、前記選択し実行した測位処理手段111または112の処理結果を判定手
段130により判定し、測位に成功していれば測位結果通知手段120により測位結果を制御装
置103へ通知する。制御装置103は、受信した測位結果を判定手段132および測位結果通知
手段129を通じて測位要求装置104へ通知する。
【０１３２】
他方、移動局101は、前記選択し実行した測位処理手段111または112の処理結果が判定手
段130により測位失敗と判定された場合、および制御装置103から受信した測位要求が測位
方式選択可能指定付き測位要求であり且つ測位方式選択手段118において要求精度を満足
する測位方式が存在しないと判断された場合、代替測位方式選択手段131により、別の測
位方式を選択可能かどうかを調べ、可能であれば要求精度にもっとも近い精度で測位でき
る別の測位方式を提供する測位処理手段111または112を測位方式群１から選択すると共に
必要に応じて補助情報要求手段119により制御装置103から補助情報を取得し、前記選択し
た別の測位処理手段111または112により移動局101の測位処理を再度行う。この別の測位
方式を用いた移動局101の測位処理は、判定手段130において測位成功と判定されるか、も
はや選択すべき測位方式が存在しなくなるまで繰り返される。そして、別の測位方式を用
いた測位処理が成功すれば、その測位結果が測位結果通知手段120から制御装置103の判定
手段132、測位結果通知手段129を通じて測位要求装置104へ通知される。また、測位が成
功せず、もはや選択すべき測位方式が無くなった場合、測位結果通知手段120から制御装
置103の判定手段132に測位失敗を示す測位結果が通知される。制御装置103は、判定手段1
32により測位失敗を示す測位結果を確認すると、測位処理手段124により移動局101の測位
を行い、その測位結果を測位結果通知手段129により測位要求装置104へ通知する。
【０１３３】
その他の動作は図41に示した第1の実施の形態の動作と同じである。
【０１３４】
以上の動作説明は、サービス品質条件として測位精度が指定されている場合のものであっ
たが、サービス品質条件として応答時間が指定されている場合もほぼ同様の動作となる。
この場合、第1の実施の形態と同様に、移動局101の測位能力記憶手段116に記憶される測
位能力情報114には、自移動局101がサポートする測位方式のそれぞれについて、位置を算
出するのに必要な測定時間が設定されており、測位方式選択手段118は、測位方式選択可
能指定付き測位要求を制御装置103から受信したとき、測位要求で要求されている応答時
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間と測位能力記憶手段116に記憶されている各測位方式毎の測定時間とに基づいて、要求
されている応答時間を満足する測位方式を選択する。また、代替測位方式選択手段131は
、測位要求で要求されている応答時間と測位能力記憶手段116に記憶されている各測位方
式毎の測定時間とに基づいて、要求されている応答時間をもっとも良く満足する別の測位
方式を選択する。更に、制御装置103は、移動局101が測位方式を選択する能力を有しない
場合、測位要求で要求されている応答時間と移動局101から通知されて測位能力記憶手段1
21に記憶されている測位能力情報114中の各測位方式毎の測定時間とに基づいて、要求さ
れている応答時間を満足する測位方式を選択し、この選択した測位方式を指定した測位方
式指定付き測位要求を移動局101へ送信する。サービス品質条件として測位精度と応答速
度など複数の条件が指定されている場合も同様である。
【０１３５】
【発明の第３の実施の形態】
本実施の形態は、第1および第2の実施の形態において、制御装置103の補助情報通知手段1
28が移動局101に通知する補助情報を生成するために外部の装置における測定が必要とな
る場合のものである。本実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システム
の要部構成例を図43に示す。
【０１３６】
図43において、補助情報通知手段128は、移動局101に備わる補助情報要求手段119から移
動局101で選択された測位方式による測位処理に必要な補助情報を要求する補助情報要求
を受信すると、その補助情報を作成するために必要な測定を要求する測定要求を外部装置
105に対して送信する測定要求手段141と、送信した測定要求に対する測定結果を外部装置
105から受信し、受信した測定結果から補助情報を生成する補助情報生成手段142と、生成
された補助情報を移動局101の補助情報要求手段119に送信する補助情報提供手段143とを
備える。
【０１３７】
外部装置105は、第1および第2の実施の形態における基地局102、移動網に接続されている
基地局102以外の装置(例えば測定ノード)であり、補助情報通知手段128から受信した測定
要求に従って要求された測定を行う測定手段144と、この測定手段144による測定結果を補
助情報通知手段128に対して報告する測定結果報告手段145とを備える。測定手段144は、
例えば、複数の基地局からの信号を受信した時刻を測定する到着時刻測定手段と、この到
着時刻測定手段で測定された複数の基地局からの信号の到着時刻の差を算出する到着時刻
差算出手段とで構成することができる。また、外部装置105が第1および第2の実施の形態
における基地局102である場合、測定手段144は、GPS衛星からの信号を受信するGPS信号受
信手段と、このGPS信号受信手段で受信した信号から取得される時刻情報を用いて、自基
地局が信号を送信した時刻を算出する信号送信時刻算出手段とで構成することができる。
【０１３８】
次に本実施の形態の動作を説明する。移動局101の補助情報要求手段119から制御装置103
の補助情報通知手段128に対して必要な補助情報が要求されると、補助情報通知手段128は
、測定要求手段141により、要求された補助情報を作成するために必要な測定を外部装置1
05に対して要求する。外部装置105は、この要求を受信すると、測定手段144により、要求
された測定を行い、測定結果を測定結果報告手段145により補助情報通知手段128に報告す
る。補助情報通知手段128は、報告された測定結果から補助情報生成手段142により補助情
報を作成し、補助情報提供手段143により移動局101の補助情報要求手段119に通知する。
【０１３９】
【発明の第４の実施の形態】
第1～第3の実施の形態では、測位要求で指定されたサービス品質条件に基づいて測位方式
を選択したが、本実施の形態では、測位対象となる移動局の環境に基づいて測位方式を選
択する。本実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システムの構成例を図
44を参照して説明する。
【０１４０】
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図44において、図41に示した第1の実施の形態と相違するところは、移動局101に、移動局
101の環境を測定する移動局環境測定手段151と、測定された移動局101の環境を示す移動
局環境情報を記憶する移動局環境情報記憶手段152とを備え、測位方式選択手段118は、移
動局環境情報記憶手段152に記憶された移動局環境情報を考慮して測位方式の選択を行う
ようにした点にある。また、測位対象装置104から送信される測位要求には必ずしもサー
ビス品質条件は指定されない。
【０１４１】
次に本実施の形態の動作を説明する。
【０１４２】
移動局101に関する測位能力および測位方式選択能力を制御装置103に保存する処理は、第
1の実施の形態と同様に行われる。つまり、移動局101は、自発的もしくは制御装置103か
らの要求に応じて、測位能力通知手段117により、測位能力記憶手段116に記憶されている
測位能力情報114および測位方式選択能力情報115を基地局102を通じて制御装置103へ通知
し、制御装置103は、この通知された移動局101に関する測位能力情報114および測位方式
選択能力情報115を測位能力保存手段122により測位能力記憶手段121に保存する。
【０１４３】
次に、測位要求装置104から移動局101の測位要求が制御装置103に対して送信された際の
動作を説明する。
【０１４４】
制御装置103は、測位要求装置104からの測位要求を受信すると、測位要求解析手段123に
より測位要求を解析し、若しサービス品質情報が指定されていれば、要求されている測位
精度が測位処理手段124が提供するCell ID測位など測位に際して移動局101の関与を要し
ない測位方式で充分かどうかを判断する。移動局101の関与を要しない測位方式で充分で
あると判断した場合、制御装置103は、測位処理手段124により移動局101の測位を行い、
その測位結果を測位結果通知手段129により測位要求装置104に通知する。測位要求装置10
4に通知される測位結果は、測位処理手段124による移動局101の測位処理が成功していれ
ば移動局101の地理的位置を含み、測位処理が失敗していればその旨の情報が含まれる。
【０１４５】
他方、Cell ID測位など移動局101の関与を要しない測位方式では測位要求で要求されてい
る精度が満たされないと判断した場合、制御装置103は、測位要求生成手段125により、測
位能力記憶手段121中から測位対象の移動局101の測位方式選択能力情報115を参照し、移
動局101が測位方式を選択する能力を有しているかどうかを判断する。移動局101が測位方
式を選択する能力を有していれば、測位要求生成手段125により測位方式選択可能指定付
き測位要求を生成し、測位要求送信手段127により基地局102を通じて移動局101へ送信す
る。また制御装置103は、測位要求生成手段125において移動局101が測位方式を選択する
能力を有していないと判断した場合、測位要求生成手段126により測位能力記憶手段121中
の移動局101の測位能力情報114を参照して測位要求で指定されたサービス品質条件を満足
する測位方式を選択し、この選択した測位方式の指定を付けた測位方式指定付き測位要求
を生成し、測位要求送信手段127により移動局101へ送信する。
【０１４６】
移動局101は、測位方式選択手段118により、制御装置103から受信した測位要求が測位方
式選択可能指定付き測位要求であることを判別すると、測位能力記憶手段116中の測位能
力情報114および移動局環境測定手段151によって測定されて移動局環境情報記憶手段161
に記憶されている移動局環境情報を参照して、測位方式群113の内から適切な測位方式を
選択する。例えば、測位要求にサービス品質条件が一切指定されていない場合、測位能力
情報114に示される測位方式群113中の複数の測位方式の内、測位処理に支障のないことが
移動局環境情報によって確認できる測位方式を選択する。また、測位要求にサービス品質
条件が指定されていれば、指定されたサービス品質条件を満足する測位方式が存在するか
どうかを測位能力情報114によって調べ、サービス品質条件を満足する1以上の測位方式が
存在すれば、その1以上の測位方式の内、測位処理に支障のないことが移動局環境情報に
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よって確認できる測位方式を選択する。若し、サービス品質条件を満足する全ての測位方
式が、移動局の環境によって使えない状態にあるならば、サービス品質条件は満たせない
が、測位が支障なく行えることが移動局環境情報で確認できる測位方式を選択する。
【０１４７】
また、移動局101は、測位方式選択手段118により、制御装置103から受信した測位要求が
測位方式指定付き測位要求であることを判別すると、測位方式群113の内から測位要求で
指定された測位方式を提供する測位処理手段111または112を選択する。このとき、移動局
環境情報記憶手段161に記憶されている移動局環境情報を参照し、選択した測位方式によ
る測位処理が行えない状況にある場合、測位が支障なく行えることが移動局環境情報で確
認できる別の測位方式を選択する。
【０１４８】
次に移動局101は、前記選択した測位処理手段111または112の測位処理で補助情報が必要
ならば補助情報要求手段119により補助情報を基地局102を通じて制御装置103に要求する
。制御装置103は、補助情報通知手段128により、要求された補助情報を移動局101へ通知
する。移動局101は、選択した測位処理手段111または112により、必要に応じて補助情報
を使用して、移動局101の測位処理を行い、その結果を測位結果通知手段120により制御装
置103へ通知する。制御装置103は、受信した測位結果を測位結果通知手段129により測位
要求装置104へ通知する。測位要求装置104へ通知される測位結果は、移動局101において
選択された測位処理手段111または112による測位処理が成功していれば移動局101の地理
的位置を含み、測位処理が失敗していればその旨の情報が含まれる。
【０１４９】
また移動局101は、測位方式選択手段118において、測位方式群113の全ての測位方式が、
移動局の環境によって使えない状態にある場合、測位結果通知手段120により測位に失敗
した旨の測位結果を制御装置103へ通知し、制御装置103は測位結果通知手段129によりそ
の測位結果を測位要求装置104へ通知する。
【０１５０】
本実施の形態は、図41に示した第1の実施の形態の移動局101に移動局環境測定手段151お
よび移動局環境情報記憶手段152を付加したが、第2および第3の実施の形態における移動
局101に移動局環境測定手段151および移動局環境情報記憶手段152を付加して、移動局の
環境に基づいて測位方式を選択するように第2および第3の実施の形態を変形することも可
能である。
【０１５１】
次に、移動局環境測定手段151および移動局環境情報記憶手段152について、より詳細に説
明する。
【０１５２】
移動局環境測定手段151が測定する移動局101の環境としては、移動局101がA-GPS測位方式
などGPS信号を利用する測位方式をサポートしている場合のGPS衛星環境、OTDOA測位方式
など基地局信号を利用する測位方式をサポートしている場合の基地局環境、自移動局が自
動車等に搭載されている場合の移動速度など、種々のものが考えられる。
【０１５３】
図45は移動局環境としてGPS衛星環境および基地局環境を使用する場合の移動局101の要部
構成図である。この例の移動局環境測定手段151は、複数のGPS衛星が送信しているGPS信
号を受信し、それぞれのGPS信号の受信品質を測定するGPS信号測定手段153と、測定され
たそれぞれのGPS信号の受信品質が予め定められた第1の閾値以上であるGPS衛星の数を検
出するGPS衛星数検出手段154と、複数の基地局102が送信している基地局信号を受信し、
それぞれの基地局信号の受信品質を測定する基地局信号測定手段155と、測定されたそれ
ぞれの基地局信号の受信品質が予め定められた第3の閾値以上である基地局の数を検出す
る基地局数検出手段156とを備える。また、移動局環境情報記憶手段152は、GPS衛星数検
出手段154で検出された最新のGPS数157と、基地局数検出手段156で検出された最新の基地
局数158とを移動局環境情報として記憶する。測位方式選択手段118は、測位方式の選択に
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際して、GPS衛星数157が予め定められた第2の閾値未満である場合にはGPS信号を利用する
測位方式(例えばA-GPS測位方式)は選択せず、また、基地局数158が予め定められた第4の
閾値未満である場合には基地局信号を利用する測位方式(例えばOTDOA)は選択しない。
【０１５４】
図46は移動局環境として移動局速度を使用する場合の移動局101の要部構成図である。こ
の例の移動局環境測定手段151は、移動局101の速度を測定する移動速度測定手段159を備
える。また、移動局環境情報記憶手段152は、移動速度測定手段159で測定された移動局10
1の現在の移動速度160と、移動速度と測位方式との関連を示す速度対応情報161とを記憶
する。速度対応情報161としては、例えば各測位方式毎の測位可能な最低移動速度を用い
ることができる。測位方式選択手段118は、測位方式の選択に際して、移動速度測定手段1
59によって測定され、移動局環境情報記憶手段152に記憶された移動局101の現在の移動速
度160と速度対応情報161とを参照し、現在の移動速度で測位可能な測位方式の内から測位
方式を選択する。
【０１５５】
図47は移動局環境として各測位方式の測定時間当たりの移動局101の移動距離を使用する
場合の移動局101の要部構成図である。この例の移動局環境測定手段151は、移動局101の
速度を測定する移動速度測定手段159と、測定された移動速度および測位能力情報114に記
憶されている各測位方式毎の測定時間から、測定時間中に移動局101が移動する距離を各
測位方式毎に算出する移動距離算出手段162とを備える。また、移動局環境情報記憶手段1
52は、移動距離算出手段162で算出された各測位方式の測定時間当たりの移動距離163を移
動局環境情報として記憶する。測位方式選択手段118は、測位方式の選択に際して、移動
局環境情報記憶手段152に記憶されている各測位方式の測定時間当たりの移動局101の最新
の移動距離163と、各測位方式の測位精度とを考慮し、測位精度が移動距離よりも大きな
ものの中から測位方式を選択する。
【０１５６】
【発明の第５の実施の形態】
第1～第4の実施の形態では、測位を要求された移動局101は常に測位方式を選択し測位を
行ったが、本実施の形態では過去の測位結果を活用することで無駄な測位処理を防止する
。本実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システムの構成例を図48を参
照して説明する。
【０１５７】
図48において、図41に示した第1の実施の形態と相違するところは、移動局101に、過去に
測位された移動局101の位置情報、その測位精度および測位時刻を記憶する測位履歴記憶
手段171と、測位方式群113中の各測位処理手段111、112で移動局101の位置が測位される
毎に、測位された位置とその測位精度とその測位時刻とを測位履歴記憶手段171に記憶す
る測位結果保存手段172とを備え、測位方式選択手段118は、測位方式を選択する前に利用
可能な測位結果が測位履歴記憶手段171に存在するかどうかを調べ、存在すればそれを使
用して測位結果を生成するようにした点である。
【０１５８】
次に本実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システムの動作を説明する
。
【０１５９】
移動局101は、制御装置103から測位要求を受信すると、測位方式選択手段118により、測
位履歴記憶手段171を参照して、今回の測位要求に対する応答として利用可能な過去の測
位結果が保存されているかどうかを判定し、利用可能な測位結果が保存されていれば、測
位方式の選択および測位は行わず、前記保存されている測位結果を測位結果通知手段120
を通じて制御装置103へ通知する。利用可能な測位結果の判定は、例えば、測位履歴記憶
手段171に記憶されている最新の測定結果の測位時刻と現在時刻との差が予め定められた
時間以下であるかどうかに基づいて行う方法がある。また、測位要求で要求精度が指定さ
れている場合には、測位履歴記憶手段171に記憶されている過去の測位結果のうち、測位
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精度が要求精度より良く且つ測位時間から現在までの経過時間が予め定められた閾値以下
である測位結果を、利用可能な測位結果とすることもできる。更に、第4の実施の形態で
述べたように移動局101の移動速度を測定する場合、測位履歴記憶手段171に記憶されてい
る過去の測位結果のうち、測位精度が要求精度より良く且つ測位時間から現在までの経過
時間に移動局101の移動速度を乗じて算出した移動距離が予め定められた閾値以下である
測位結果を、利用可能な測位結果とすることもできる。
【０１６０】
その他の構成および動作は図41に示した第1の実施の形態と同じである。
【０１６１】
本実施の形態は、図41に示した第1の実施の形態の移動局101に測位履歴記憶手段171およ
び測位結果保存手段172を付加したが、第2～第4の実施の形態における移動局101に測位履
歴記憶手段171および測位結果保存手段172を付加して、過去の測位結果を活用するように
第2～第4の実施の形態を変形することも可能である。
【０１６２】
【発明の第６の実施の形態】
第1～第4の実施の形態では、測位を要求された移動局101は選択した測位方式の測位処理
に補助情報を必要とする場合、制御装置103に対して常に補助情報を要求したが、本実施
の形態では過去に使用した補助情報を活用することで補助情報の無駄な要求を防止する。
本実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システムの構成例を図49を参照
して説明する。
【０１６３】
図49において、図41に示した第1の実施の形態と相違するところは、移動局101に、過去に
使用した補助情報、その補助情報を利用した測位方式およびその補助情報を使って測位し
た測位時刻を記憶する補助情報記憶手段181と、補助情報要求手段119が制御装置103に要
求して得た補助情報、その補助情報を使って測位処理を行った測位方式とその測位時刻を
、補助情報記憶手段181に記憶する補助情報保存手段182とを備え、補助情報要求手段119
は、測位方式選択手段118が選択した測位方式による測位処理で必要な補助情報を制御装
置103に要求する前に、利用可能な補助情報が補助情報記憶手段181に存在するかどうかを
調べ、存在すればそれを前記選択した測位方式に使用させるようにした点である。
【０１６４】
次に本実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システムの動作を説明する
。
【０１６５】
移動局101の補助情報要求手段119は、測位方式選択手段118が選択した測位方式による測
位処理で補助情報が必要な場合、選択された測位方式による測位処理で使用する補助情報
が補助情報記憶手段181に記憶されているかどうかを判定し、記憶されていれば、更にそ
の測位時刻から現在時刻までの経過時間が予め定められた閾値以下であるかを調べ、そう
であれば当該補助情報を再利用すべく前記選択された測位方式を提供する測位処理手段11
1または112に与える。利用可能な補助情報が補助情報記憶手段181に存在しなければ、制
御装置103に補助情報を要求し、得た補助情報を前記選択された測位方式を提供する測位
処理手段111または112に与える。制御装置103から得られた補助情報は、前記選択された
測位方式を提供する測位処理手段111または112の測位時刻および測位方式と共に、補助情
報保存手段182により、後の再利用のために補助情報記憶手段181に記憶される。
【０１６６】
その他の構成および動作は図41に示した第1の実施の形態と同じである。
【０１６７】
本実施の形態は、図41に示した第1の実施の形態の移動局101に補助情報記憶手段181およ
び補助情報保存手段182を付加したが、第2～第4の実施の形態における移動局101に補助情
報記憶手段181および補助情報保存手段182を付加して、過去に得られた補助情報を活用す
るように第2～第4の実施の形態を変形することも可能である。
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【０１６８】
以上本発明の実施の形態について説明したが、本発明は以上の実施の形態にのみ限定され
ず、その他各種の付加変更が可能である。また、前述した各実施の形態における移動局10
1および制御装置103は、その有する機能をハードウェア的に実現することは勿論、コンピ
ュータと移動局用プログラム、制御装置用プログラムとで実現することができる。移動局
用プログラムは、磁気ディスクや半導体メモリ等のコンピュータ可読記録媒体に記録され
て提供され、移動局101を構成するコンピュータの立ち上げ時などにコンピュータに読み
取られ、そのコンピュータの動作を制御することにより、そのコンピュータを前述した各
実施の形態における移動局101として機能させる。また、制御装置用プログラムは、磁気
ディスクや半導体メモリ等のコンピュータ可読記録媒体に記録されて提供され、制御装置
103を構成するコンピュータの立ち上げ時などにコンピュータに読み取られ、そのコンピ
ュータの動作を制御することにより、そのコンピュータを前述した各実施の形態における
制御装置103として機能させる。
【０１６９】
【実施例１】
本発明の第1の実施例について、以下図面を参照しながら説明する。
【０１７０】
図2は、本実施例の説明で使用するネットワークの構成を示す図であり、従来の3GPP標準
のネットワークの構成を示している。
【０１７１】
ただし、従来例と異なりRNC9はUE5の能力として登録されている情報によっては、MSC6あ
るいはSGSN7から受信した情報をUE5に転送する機能を有している。また、UE5はRNC9から
転送された情報を元に測位方式を選択する機能を有しており、選択した測位機能に応じて
RNC9に対してassistance dataを要求する機能を有している。
【０１７２】
図3は、本実施例におけるRNC9の構成を示す図面である。
【０１７３】
メッセージ送受信部50は、MSC7あるいはSGSN8や、Node Bからのメッセージを受信し、受
信したメッセージを動作制御部51に通知する。また、動作制御部51からの指示に従って、
MSC7あるいはSGSN8や、Node Bに対してメッセージを送信する。
【０１７４】
動作制御部51は、メッセージ送受信部50から通知されたメッセージの種類を判別し、メッ
セージに含まれている内容を判断してRNC9の動作の制御を行う。また、受信したメッセー
ジに含まれている情報のうち必要なものをメモリ52に格納する。なお、必要に応じてメモ
リ52から情報を取り出す。
【０１７５】
図4は、本実施例におけるUE5の構成を示す図面である。
【０１７６】
GPS信号受信部38は、アンテナ39を介してGPS衛星からの信号を受信する。また、基地局信
号送受信部40は、アンテナ39を介してNode Bからの信号を受信し、Node Bに対して信号を
送信する。アンテナ切り替え部41は、UE動作制御部43の指示に従ってアンテナ39の接続先
を切り替える。
【０１７７】
GPS信号測定部42は、GPS信号受信部38を介してGPS衛星から受信した信号の位相差や受信
強度を測定し、UE動作制御部43に通知する。
【０１７８】
基地局信号測定部44は、基地局信号測定部44を介して複数のNode Bから受信した信号の到
着時間差やあらかじめ設定された閾値以上の強度で信号が受信可能なNode Bの数を測定し
、UE動作制御部43に通知する。
【０１７９】
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移動速度測定部45はUE動作制御部43からの制御に従ってUEの移動速度を測定し、測定結果
をUE動作制御部43に通知する。
【０１８０】
メッセージ送受信部46は、受信したメッセージを解釈し、要求されている処理をUE動作制
御部43に通知する。また、受信したメッセージがUE5に実装されているアプリケーション
が利用するデータを含むものである場合、受信したデータをアプリケーション制御部49に
通知する。さらにUE動作制御部43の要求に従って制御メッセージを生成し、基地局信号送
受信部40を介して制御メッセージの送信を行う。
【０１８１】
位置演算処理部47は、UE動作制御部43から通知された測定結果を元に演算処理を行い、処
理結果をUE動作制御部43に通知する。
【０１８２】
UE動作制御部43は、メッセージ送受信部46から通知された制御メッセージやアプリケーシ
ョン制御部49からの制御に従って、アンテナ切り替え部41とGPS信号測定部42、基地局信
号測定部44、位置演算処理部47、移動速度測定部45、メッセージ送受信部46の制御を行う
。また、GPS信号測定部42、基地局信号測定部44、位置演算処理部47、移動速度測定部45
から通知された測定結果を各々の測定を行った測定時刻と共にメモリ48に保存する。
【０１８３】
アプリケーション制御部48は、メッセージ送受信部46から通知されたデータを解釈してア
プリケーションを実行し、必要に応じてメッセージ送受信部46の制御をして、メッセージ
を送信する。また、必要に応じてメモリ49を参照、更新する。
【０１８４】
図9は、第1の実施例においてRNC9に対してUE5の能力を登録する際のシーケンスを示す図
面である。以下、図面を参照しながら本登録シーケンスについて説明する。
【０１８５】
図9に示されているシーケンスのうち、シーケンスS1～S3までは従来例において実行され
るシーケンスと同等であるため、説明を省略する。
【０１８６】
UE5はコネクションが確立できたら、RNC9に対してRRC CONNECTION SETUP COMPLETEメッセ
ージを送信する(S4)。
【０１８７】
図33は、RRC CONNECTION SETUP COMPLETEメッセージに含まれている情報のうち、測位関
連の情報を示した図である。本メッセージには、UE5がサポートできる測位方式について
の従来の情報に加えて、UE5が測位方式を選択する機能を有しているかどうかについての
情報が含まれている。本実施例の場合は、UP method(s) selection supported33には1が
、Network Assisted GPS support34には”1 (UE-based)”が設定されているものとする。
【０１８８】
RRC CONNECTION SETUP COMPLETEメッセージを受信したRNC9は、本メッセージの送信元で
あるUE5を一意に識別する識別子と共に、受信したUE5の能力についての情報を保持する(S
5)。具体的には、UE5がサポートしている測位方式についての情報に加えて、UP methods 
selection supported33に設定されているUE5が測位方式を選択する能力を有しているかど
うかについての情報を保持する。
【０１８９】
図1は、本発明の第1の実施例における測位シーケンスを示す図面である。以下、図面を参
照しながら説明する。
【０１９０】
GMLC6を介してLCSアプリケーション2からUE5に対する測位の要求を受信したMSC7あるいは
SGSN8が、RNC9に対して測位要求を送信する(S6)。なお、測位要求の送信は、LOCATION RE
PORTING CONTROLメッセージを用いて行われる。
【０１９１】
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図34は、LOCATION REPORTING CONTROLメッセージに含まれている測位関連の情報を示す図
である。
【０１９２】
LOCATION REPORTING CONTROLメッセージを受信したRNC9は、受信したメッセージが使用し
ているコネクションについての情報を参照して測位対象であるUE5を特定する。その後、
測位対象であるUE5の測位能力情報を参照する(S7)。
【０１９３】
測位対象であるUE5の測位能力情報を参照した結果、UE5が測位方式を選択する能力を有し
ていることを認識したRNC9はUE5に対して、受信した測位要求に含まれている情報をその
まま転送する(S8)。転送の際にはMEASUREMENT CONTROLメッセージが使用される。
【０１９４】
図35は、MEASUREMENT CONTROLメッセージに含まれている測位関連の情報を示す図面であ
る。含まれている測位関連の情報のうち、本実施例ではPositioning Methods14について
は”Selectable”に設定される。また、Response Time15およびHorizontal Accuracy16、
Vertical Accuracy17の各々には、RNC9が受信したLOCATION REPORTING CONTROLメッセー
ジに含まれていたHorizontal Accuracy Code11とVertical Accuracy Code12、Response T
ime13に対応する値が設定される。
【０１９５】
MEASUREMENT CONTROLメッセージを受信したUE5は、受信したメッセージに含まれているPo
sitioning Methods14を参照する。本実施例ではPositioning Methods14に”Selectable”
が設定されているので、Horizontal Accuracy16およびVertical Accuracy17の値を参照し
て、要求されている精度を確認し、要求精度を認識したら、要求精度を満たす測位方式を
選択する(S9)。本実施例では、要求精度を満足する測位方式としてA-GPS測位が選択され
たとする。
【０１９６】
A-GPS測位を選択したUE5は、GPS信号の測定に必要なassistance dataの提供をRNC9に対し
て要求する。要求の際には、RRCメッセージの一つであるASSISTSNCE DATA REQUESTメッセ
ージを使用する。
【０１９７】
図36は、ASSISTANCE DATA REQUESTメッセージに含まれている測位関連の情報を示した図
である。本実施例の場合、Positioning Methods18には”2 (GPS)”、Method Type19には
”0 (UE-based)”が設定されるものとする。
【０１９８】
ASSISTANCE DATA REQUESTメッセージを受信したRNC9は、受信したメッセージに含まれて
いるPositioning Methods18とMethod Type19とを参照して、UE5が選択した測位方式を確
認し、必要なassistance dataをUE5に対して送信する(S11)。送信の際には、RRCメッセー
ジの一つであるASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージが使用される。
【０１９９】
図37は、ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージに含まれている測位関連の情報を示した図
である。本実施例の場合、UE positioning GPS assistance data22に測定可能なGPS衛星
を特定する情報等が設定される。
【０２００】
ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージに含まれているassistance dataを元に測定を行う(
S12)。本実施例の場合は、GPS衛星からの信号を受信して位相差の測定を行う。測定が完
了したら、測定結果を元に位置演算処理を行い、自身の位置を算出する(S13)。続いてS14
では、位置を算出したら、RNC9に対して算出した位置を報告する(S14)。報告の際には、M
EASUREMENT REPORTメッセージが使用される。
【０２０１】
図38は、MEASUREMENT REPORTメッセージに含まれている測位関連の情報を示した図である
。本実施例の場合、UE positioning Positioning estimate info24に、算出されたUE5の
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位置を特定する情報が設定される。
【０２０２】
MEASUREMENT REPORTメッセージを受信したRNC9は、受信したメッセージに含まれているUE
5の位置についての情報を、MSC7あるいはSGSN8に報告する(S15)。報告の際には、LOCATIO
N REPORTメッセージが使用される。
【０２０３】
図39は、LOCATION REPORTメッセージに含まれている測位関連の情報を示した図である。U
E5の位置についての情報は、Area Identity27に設定されている。
【０２０４】
続いて、測位が行われている際のRNC9内部およびUE5内部で実行されている処理について
図面を参照しながら説明する。
【０２０５】
図10はRNC9内部で行われる処理のフローを示す図面である。
【０２０６】
LOCATION REPORTING CONTROLメッセージを受信したRNC9は、受信したメッセージが使用し
ているコネクションについての情報を参照して測位対象であるUE5を特定する(F1)。その
後、受信したLOCATION REPORTING CONTROLメッセージに含まれている要求精度を示すHori
zontal Accuracy Code11とVertical Accuracy Code12とを参照し(F2)、要求されている精
度がCell ID測位で満足できるかどうかを確認する(F3)。要求されている精度がCell ID測
位では満足できない場合、RNC9は保持しているUE5の測位関連の情報を参照し(F4)、UE5が
測位方式を選択する能力を有しているかどうかを確認する(F5)。ここで測位関連の情報と
は、UE5がサポートしている測位方式とUE5が測位方式を選択する能力を有しているかどう
かを示す情報であり、ここで参照されるのはUE5が測位方式を選択する能力を有している
かどうかを示す情報である。
【０２０７】
測位対象であるUE5の測位能力情報を参照した結果、UE5が測位方式を選択する能力を有し
ていることを認識したRNC9は、UE5に対して、受信した測位要求に含まれている情報をそ
のまま転送する(F6)。転送の際にはMEASUREMENT CONTROLメッセージが使用される。他方
、UE5が測位方式を選択する能力を有していない場合、RNC9はUE5がサポートしている測位
方式の内から測位方式を選択し、ステップF6へ進む(X1)。
【０２０８】
なお、要求されている精度がCell ID測位で十分に満足できる場合には、F3からF7に移行
する。
【０２０９】
F7ではRNC9はUE5の在圏セルのCell IDを特定する。特定に成功したら、特定したCell ID
を位置情報に変換し(F9)、変換した位置情報をArea Identity53に設定したLOCATION REPO
RTメッセージを送信して(F10)、処理を終了する。
【０２１０】
Cell IDの特定に失敗した場合は、Cause54に”測位失敗”を示すエラーコードを設定した
LOCATION REPORTメッセージを送信して(F10)、処理を終了する。
【０２１１】
図11は、UE5内部での処理のフローを示す図面である。
【０２１２】
MEASUREMENT CONTROLメッセージを受信したUE5は、受信したメッセージに含まれているPo
sitioning Methods14を参照し(F11)、”Selectable”が設定されているかどうかを確認す
る(F12)。本実施例ではPositioning Methods14に”Selectable”が設定されているので、
Horizontal Accuracy16およびVertical Accuracy17の値を参照して、要求されている精度
を確認する(F13)。要求精度を認識したら、要求精度を満たす測位方式をサポートしてい
るかどうかを確認し(F14)、サポートしている場合には要求精度を満たす測位方式から使
用する測位方式を選択する(F15)。本実施例では、要求精度を満足する測位方式としてA-G
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PS測位が選択されたとする。
【０２１３】
なお、F14において要求精度を満足する測位方式をサポートしていない場合は、MEASUREME
NT REPORTメッセージを送信する(F21)。その際、UE positioning error26に”要求精度を
満たす測位方式をサポートしていない”を意味するエラーコードを設定する。
【０２１４】
UE5はF15で選択した測位方式がassistance dataを必要とするかを確認し(F16)、assistan
ce dataが必要である場合にはASSISTSNCE DATA REQUESTメッセージをRNC9に対して送信し
(F17)、返信を待つ(X2)。本実施例の場合、UE5はF15においてA-GPS測位を選択しており、
GPS信号の測定に必要なassistance dataの提供をRNC9に対して要求する。
【０２１５】
ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージを受信したら(X3)、受信したメッセージに含まれて
いるassistance dataを元に測定を行う(F18)。本実施例の場合は、GPS衛星からの信号を
受信して位相差の測定を行う。測定が完了したら、測定に成功したかどうかを確認する(F
19)。
【０２１６】
F18で行った測定に成功している場合には、測定結果を元に位置演算処理を行い、自身の
位置を算出する(F20)。続いて、位置を算出したら、RNC9に対して算出した位置を報告す
る(F21)。報告の際には、MEASUREMENT REPORTメッセージが使用される。その際、UE posi
tioning estimate info24に算出したUE5の位置を示す情報が設定される。また、F18で行
った測定に失敗している場合には、演算処理を行わずにMEASUREMENT REPORTメッセージを
送信する(F21)。このとき、UE positioning error26に”測定失敗”を意味するエラーコ
ードを設定する。
【０２１７】
なお、F15において選択した測位方式がassistance dataを必要としない場合、F16からF18
に移行し、それ以後の処理を行う。
【０２１８】
またF12において、Positioning Method14に”Selectable”が設定されていない場合、RNC
9が選択した方式に従って(X4)、F18以降の処理を行う。
【０２１９】
なお、本実施例では、UE5が演算処理を行う場合について説明したが、RNC9が演算処理を
行う場合も考えられる。この場合におけるUE5およびRNC9の処理について図面を参照しな
がら説明する。
【０２２０】
RNC9が演算処理を行う場合であっても、S6～S12までのシーケンスはUE5が演算処理を行う
場合と同一である。ただし、S12においてRNC9からUE5に対して提供されるassistance dat
aには、演算処理に必要な情報は含まれていない。また、S13は実行されず、S14ではMEASU
REMENT REPORTメッセージのUE positioning GPS measured　results25に測定結果が設定
される。
【０２２１】
MEASUREMENT REPORTメッセージを受信したRNC9はUE positioning GPS measured　results
25に設定される測定結果を示す情報を用いて演算処理を行い、UE5の位置を算出する。演
算処理が完了したら、S15に移行しLOCATION REPORTメッセージを使用して、算出したUE5
の位置をMSC7あるいはSGSN8に対して報告する。
【０２２２】
図12は、RNC9が演算処理を実行する場合のUE5での処理のフローを示す図面である。
【０２２３】
RNC9が演算処理を行う場合であっても、F11～F19までの処理はUE5が演算処理を行う場合
と同一である。ただし、測定に成功しているかどうかを確認(F19)した後、演算処理を行
わずに測定結果をRNC9に対して報告する。報告の際には、MEASUREMENT REPORTメッセージ
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が使用される。本実施例の場合には、UE positioning GPS measured　results25に測定結
果を示す情報が設定される。なお、測定に失敗している場合にはUE positioning error26
に”測定失敗”を意味するエラーコードを設定する。
【０２２４】
図13は、RNC9が演算処理を実行する場合のRNC9での処理を示す図面である。
【０２２５】
MEASUREMENT REPORTメッセージを受信したRNC9は受信したメッセージのUE positioning e
rror26を参照し(F22)、UE positioning error26にエラーを示すコードが設定されている
かどうかを確認する(F23)。エラーを示すコードが設定されていない場合、本実施例の場
合にはUE positioning GPS measured　results25に設定される測定結果を示す情報を用い
て演算処理を行い(F24)、UE5の位置を算出する(F20)。演算処理が完了したら、S15に移行
しLOCATION REPORTメッセージを使用して、算出したUE5の位置をMSC7あるいはSGSN8に対
して報告する。
【０２２６】
なお、F22、23においてUE positioning error26にエラーを示すコードが設定されていた
場合には、S15に移行しLOCATION REPORTメッセージを使用して、算出したUE5の位置をMSC
7あるいはSGSN8に対して報告する。この場合、Cause54に失敗の理由を示すコードが設定
される。
【０２２７】
また、本実施例では、GMLC6を介してLCSクライアント2からの測位の要求を受けたMSC7あ
るいはSGSN8が測位シーケンスを起動する場合について説明したが、アプリケーションに
よってはUE5が測位シーケンスを起動する場合が考えられる。この場合、シーケンスS6～S
8は実行されず、シーケンスS9以降のみが実行される。
【０２２８】
【実施例２】
実施例1では、UE5が要求精度を満足できる測位方式をサポートしていなかった場合や、選
択した測位方式に必要な測定に失敗した場合には、エラーをしめすコードを含んだMEASUR
EMENT REPORTメッセージがRNC9に対して返信されるとした。
【０２２９】
しかし、たとえ要求精度を満たしていない場合であっても、UE5の位置に関する情報が必
要な場合が考えられる。このような一例としては、緊急通報サービスが挙げられる。
【０２３０】
本発明の第2の実施例では、要求された精度を満たしていない場合であってもUE5の位置に
関する情報を返信する際のUE5およびRNC9の処理について、図面を参照しながら説明する
。
【０２３１】
図14は、本実施例におけるMEASUREMENT CONTROLメッセージを受信した際のUE5での処理の
フローを示す図面である。
【０２３２】
F11～F20までの処理は、F14、F19を除いて第1の実施例と同一であり、説明を省略する。
【０２３３】
F14では、要求された測位精度を満足する測位方式をUE5がサポートしていない場合、F25
に移行する。F25では要求された精度を満足できないが、最も近い精度を実現できる測位
方式を選択する。その後、F15に移行し、その後のF15までの処理は第1の実施例と同じで
ある。
【０２３４】
RNC9から、ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージを受信したUE5は、測位に必要な測定を
実行する(F18)。測定が完了したら、測定に成功したかどうかを確認するためにF19に移行
する。F19において、測定に失敗していた場合にはF24に移行し、他の測位方式が選択でき
るかどうかを確認する。別の測位方式が選択可能である場合には、F25に移行する。



(38) JP 4474831 B2 2010.6.9

10

20

30

40

50

【０２３５】
図14ではUE5が演算処理を行う場合におけるUE5での処理のフローについて説明したが、RN
C9が演算処理を行う場合には、F20の演算処理が行われないこと以外の処理フローは、UE5
が演算処理を行う場合と同一である。
【０２３６】
続いて、本実施例におけるRNC9での処理フローについて説明する。
【０２３７】
図15は、UE5からのMEASUREMENT REPOETメッセージを受信した際のRNC9の処理のフローを
示す図面である。
【０２３８】
UE5からのMEASUREMENT REPOETメッセージを受信した際のRNC9は、UE positioning error2
6を参照し、UE5が測位に成功したかどうかを確認する(F22、F23)。UE positioning error
26にエラーを示すコードが設定されていない場合、UE positioning Positioning estimat
e info24に設定されているUE5の位置を示す情報をArea Identity53に設定したLOCATION R
EPORTメッセージをMSC7あるいはSGSN8に送信し(X5)、処理を終了する。
【０２３９】
UE positioning error26にエラーを示すコードが設定されている場合、F27に移行してUE5
が在圏するセルのCell IDを特定する。特定に成功した場合には、特定したCell IDをUE5
の位置を示す情報に変換し(F29)、変換された位置を示す情報をArea Identityに設定した
LOCATION REPORTメッセージをMSC7あるいはSGSN8に送信し(X5)、処理を終了する。UE5が
在圏するセルのCell IDの特定に失敗した場合は、Cause54に失敗の理由を示すコードが設
定されたLOCATION REPORTメッセージをMSC7あるいはSGSN8に送信し(X5)、処理を終了する
。
【０２４０】
なお、本実施例ではUE5が演算処理を行う場合を説明したが、RNC9が演算処理を行う場合
には、F23以降に演算処理を行う処理フローを追加するだけであり、それ以外の処理フロ
ーはUE5が演算処理を行う場合と同一である。
【０２４１】
【実施例３】
次に、本発明の第3の実施例について図面を参照しながら説明する。
【０２４２】
第1の実施例では、UE5がRNC9に対してassistance dataを要求し、RNC9が要求されたassis
tance dataを提供する場合を説明したが、assistance dataの生成にはNode Bにおける測
定が必要な場合がある。
【０２４３】
図17は、第3の実施例における測位シーケンスを示す図面である。なお、シーケンスS6～S
8までは第1の実施例と同じであるため、説明は省略する。
【０２４４】
MEASUREMENT CONTROLメッセージを受信したUE5は、受信したメッセージに含まれているPo
sitioning Methods14を参照する。Positioning Method14に”Selectable”が設定されて
いる場合、Horizontal Accuracy16および”Vertical Accuracy17の値を参照して、要求さ
れている精度を確認し、要求精度を満たす測位方式を選択する(S9)。本実施例では、OTDO
A測位方式が選択されたとする。
【０２４５】
OTDOA測位を選択したUE5は、Node Bからの信号の到着時間差測定に必要なassistance dat
aを提供するようにRNC9に対して要求する(S10)。同時に、測定結果からRNC9の位置を算出
するための演算処理に必要なassistance dataを要求する。要求の際には、ASSISTSNCE DA
TA REQUESTメッセージを使用する。本実施例の場合、Positioning Methods18には”1 (OT
DOA)”、Method Type19には”0 (UE-based)”が設定されるものとする。
【０２４６】
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ASSISTANCE DATA REQUESTメッセージを受信したRNC9は、受信したメッセージに含まれて
いるPositioning Methods18とMethod Type19とを参照して、UE5が選択した測位方式を確
認する。本実施例では、UE5が選択した測位方式はOTDOA測位であり、演算処理はUE5が実
行する。
【０２４７】
RNC9が演算処理に必要なassistance dataをUE5に対して提供するためには、測定対象とし
てUE5に通知するNode Bの信号送信タイミングのずれを測定する必要がある。そのため、R
NC9は測定対象であるNode Bに対して信号送信タイミングのずれの測定を要求する(S16)。
なお、図17ではNode B10に対してのみ測定要求が送信されているが、実際には他の測定対
象であるNode Bに対しても測定要求が送信される。また、測定要求の際には、COMMON MEA
SUREMENT INITIATIONメッセージが使用される。
【０２４８】
COMMON MEASUREMENT INITIATIONメッセージを受信したNode B10は、要求された測定を行
う(S17)。測定が完了したら、測定結果をRNC9に対して報告する(S18)。なお、報告の際に
はCOMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージが使用される。
【０２４９】
COMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージを受信したRNC9は、測定結果からas
sistance dataを生成し、assistance dataをUE5に対して送信する(S11)。送信の際には、
ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージが使用され、具体的にはUE positioning OTDOA ass
istance data for UE-based20に生成したassistance dataが設定される。
【０２５０】
以降のシーケンスは第1の実施例と同じであるため、説明は省略する。
【０２５１】
なお、本実施例では、第1の実施例同様、UE5が演算処理を行う場合について説明したが、
RNC9が演算処理を行う場合も考えられる。この場合、シーケンスS11において送信されるA
SSISTANCE DATA DELIVERYメッセージにおいて、UE positioning OTDOA assistance data 
for UE-assisted21に測定に必要なassistance dataが設定される。また、UE5においてシ
ーケンスS13は実行されない。加えて、シーケンスS14ではMEASUREMENT REPORTメッセージ
のUE positioning OTDOA measured　results　23に測定結果が設定される。
【０２５２】
、MEASUREMENT REPORTメッセージを受信したRNC9が演算処理を行って、UE5の位置を算出
し、LOCATION REPORTメッセージを使用して、算出したUEの位置をMSC7あるいはSGSN8に対
して報告する。
【０２５３】
続いて、ASSISTANCE DATA REQUESTメッセージを受信した際のRNC9の動作について説明す
る。
【０２５４】
図16は、ASSISTANCE DATA REQUESTメッセージを受信した際のRNC9の処理のフローを示す
図面である。
【０２５５】
UE5からのASSISTANCE DATA REQUESTメッセージを受信したRNC9は、Positioning Methods1
8を参照し、UE5が選択した測位方式を確認する(F30)。本実施例の場合、Positioning Met
hods18には”1 (OTDOA)”が設定されている。UE5が選択した測位方式がOTDOA測位である
ことを認識したRNC9は、Method Type19を参照し、UE5が選択したOTDOA測位がUE-basedか
、UE-assistedであるかを確認する(F31、F32)。本実施例の場合、Method Type19には”0 
(UE-based)”が設定されている。
【０２５６】
UE5が選択したOTDOA測位がUE-basedであることを認識したRNC9は、UE based OTDOA測位を
実行するのに必要なassistance dataを生成するのに必要な測定をNode B10に指示するた
めにCOMMON MEASUREMENT INITIATIONメッセージをNode B10に対して送信する(F34)。なお
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、この場合の必要な測定とは、信号送信タイミングのずれの測定を示す。送信が完了した
らNode B10からのCOMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージを待つ(X11)。
【０２５７】
COMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージを受信したRNC9は(X12)、受信した
メッセージからNode B10での測定結果に関する情報を参照して、UE-based OTDOA測位に必
要なassistance dataを生成する(F35)。assistance dataの生成が完了したら、ASSISTANC
E DATA DELIVERYメッセージを使用して、UE5に対して生成したassistance dataを通知す
る(F36)。
【０２５８】
また、RNC9が演算処理を行う場合において、ASSISTANCE DATA REQUESTメッセージを受信
した際のRNC9の処理を図面を参照しながら説明する。
【０２５９】
ASSISTANCE DATA REQUESTメッセージを受信したRNC9はF30～F33までの処理を行う。ただ
し、受信したASSISTANCE DATA REQUESTメッセージのPositioning Methods18には”1 (OTD
OA)”、Method Type19には”1 (UE-assisted)”が設定されているため、RNC9はUE5が選択
した測位方式がUE-assisted OTDOA測位であることを認識し、UE assisted OTDOA測位に必
要なassistance dataを生成し(F37)、ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージを使用して、
UE5に対して生成したassistance dataを通知する(F38)。具体的には、UE positioning OT
DOA assistance data for UE-assisted21に測定に必要なassistance dataが設定される。
なお、UE-assisted OTDOA測位に必要なassistance dataの生成にはNode B10での測定は不
要である。
【０２６０】
ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージの送信が完了したら、演算処理に必要な情報を取得
するために、COMMON MEASUREMENT INITIATIONメッセージをNode B10に対して送信する(F3
9)。なお、この場合の必要な測定とは、信号送信タイミングのずれの測定を示す。送信が
完了したらNode B10からのCOMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージを待つ(X
13)。その後、COMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージを受信したら(F40)、
メッセージに含まれている測定結果を保持し(F41)、処理を終了する。
【０２６１】
なお、ステップF31においてUE5が選択した測位方式がOTDOA測位でないと判定された場合
、UE5が選択した測位方式がGPS測位か、OTDOA測位及びGPS測位かを判定し(X14)、GPS測位
であるときは、UE-basedかどうかを考慮してOTDOA測位用の補助情報を生成する処理を実
行し(X15～X17)、OTDOA測位及びGPS測位であるときは、UE-basedかどうかを考慮してOTDO
A測位用及びGPS測位用の補助情報を生成する処理を実行する(X18～X25)。
【０２６２】
【実施例４】
次に本発明の第4の実施例について図面を参照しながら説明する。
【０２６３】
図18は、第4の実施例を説明するためのネットワークの構成を示す図面である。
【０２６４】
測位サーバ29は、LCSクライアント28からの要求を受けて測位シーケンスを起動する機能
と、assistance dataを生成する機能と、UE30に対してassistance dataを提供する機能を
有している。また、UE30から報告された測定結果を元にUE30の位置を特定する演算処理機
能を有していても良い。
【０２６５】
本実施例で説明する測位シーケンスでは、第1および第2、第3の実施例のようにRAN4やコ
ア網3で使用されている制御メッセージを使用せずに、コア網3内の測位アプリケーション
とUE30内の測位アプリケーションが直接、データの送受信を行うことによりUE30の位置を
特定し、特定したUE30の位置をLCSクライアント28に対して報告する。この場合、RAN4や
コア網3のノードはUE30と測位サーバ29との間で送受信されるデータを中継する以外の処
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理は行わない。
【０２６６】
図40は、UE30と測位サーバ29との間で送受信されるデータに含まれている測位関連の情報
の一例を示した図面である。
【０２６７】
図19は、第4の実施例における測位シーケンスを示す図面である。以降、図面を参照しな
がら本実施例における測位シーケンスについて説明する。
【０２６８】
まず、LCSクライアント28が測位サーバ29に対して、測位要求を送信する(S19)。LCSクラ
イアント28からのUE30に対する測位要求を受信した測位サーバ29では、測位アプリケーシ
ョンが起動する(S20)。なお、LCSクライアント28からの測位要求にはUE30を特定するため
の情報と要求する測位精度についての情報が含まれている。
【０２６９】
測位アプリケーションが起動した測位サーバ29は、UE30に対して、UE30が有している測位
能力を示す情報を要求するデータをUE30に送信する(S21)。具体的には、REQ_TYPE31に、
”1 (UE capabilities)”が設定されているデータを生成し送信する。
【０２７０】
測位サーバ29からのデータを受信したUE30では、受信したデータが自局の有している測位
能力を示す情報を要求するものであると認識すると、測位サーバ29と同様に測位アプリケ
ーションが起動する(S22)。起動後、UE30の測位アプリケーションは、自局の能力につい
ての情報が設定されたRESP_PAR_RECORD32を生成し、生成したRESP_PAR_RECORD32を含むデ
ータを測位サーバ29に対して送信する(S23)。なお、RESP_PAR_RECORD32には図33に示した
ものと同じ情報が含まれており、本実施例の場合は、UP methods selection supported33
には1が、Network Assisted GPS support34には”1 (UE-based)”が設定されているもの
とする。
【０２７１】
UE30からの応答を受信した測位サーバのアプリケーションは、受信したデータに含まれて
いるRESP_PAR_RECORD32を参照して、UE30の能力を認識する。本実施例の場合、UE30は測
位方式を自身で選択する能力と演算処理能力を有しているので、測位サーバ29の測位アプ
リケーションは、REQ_TYPE31を”4 (Location Response)”に設定したデータを生成し、U
E30に対して送信する(S24)。なお、REQ_PAR_RECORD35には図35に示した情報と同じ情報が
含まれており、特にPositioning Methods14には、”4 (UE Selectable)”が設定されてい
る。
【０２７２】
測位サーバ29からのデータを受信したUE30の測位アプリケーションは、REQ_TYPE31を参照
して、測位サーバ29から自身の位置を応答するように要求されていることを認識する。そ
の後、REQ_PAR_RECORD35を参照し、Positioning Methods14に”4 (UE Selectable)”が設
定されているので、Horizontal Accuracy16およびVertical Accuracy17を参照して使用す
る測位方式を選択する(S25)。本実施例では、UE30は測位方式としてA-GPS測位を選択し、
演算処理を自身で行うことを選択したとする。
【０２７３】
測位方式を選択したUE30の測位アプリケーションは、測定に必要なassistance dataを測
位サーバ29の測位アプリケーションに要求する(S26)。具体的には、REQ_TYPE31に”3 (As
sistance Data)”を設定したデータを生成する。なお、生成されたデータのREQ_PAR_RECO
RD35には、図36に示したのと同じ情報が含まれており、Positioning Methods18には”2 (
GPS)”が、Method Type19には”0 (UE-base)”が設定される。
【０２７４】
UE30からのデータを受信した測位サーバ29の測位アプリケーションは、REQ_TYPE31を参照
して、assistance dataの提供が要求されていることを認識し、assistance dataの生成を
行う。本実施例の場合は、REQ_PAR_RECORD35に含まれているPositioning Methods18には
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”2 (GPS)”が、Method Type19には”0 (UE-base)”が設定されているので、GPS信号の測
定に必要な情報と、測定結果から演算処理を行うために必要な情報とを含むassistance d
ataが生成される。assistance dataの生成が完了したら、RESP_TYPE36を”3 (Assistance
 data)”に設定したデータのRESP_PAR_RECORD32に生成したassistance dataを設定し、UE
30に対して送信する(S27)。
【０２７５】
測位サーバ29からのデータを受信したUE30の測位アプリケーションは、提供されたassist
ance dataを用いてGPS衛星からの信号の測定を行う(S28)。測定が完了したら、測定結果
を元に演算処理を行い、自局の位置を算出する(S29)。演算処理が完了したら、算出した
自局の位置を測位サーバ29に報告する(S30)。具体的には、RESP_TYPE36に”4 (Location 
response)”を指定し、RESP_PAR_RECORD32に算出した自局の位置を設定したデータを送信
する。送信が完了したら、測位アプリケーションは終了する(S31)。
【０２７６】
データを受信した測位サーバ29の測位アプリケーションは、RESP_PAR_RECORD32に含まれ
ているUE30の位置についての情報を抽出し、LCSクライアント28に報告する(S32)。報告が
完了したら、アプリケーションは終了する(S33)。
【０２７７】
続いて、測位サーバ29での処理について図面を参照しながら説明する。
【０２７８】
図20は、測位サーバ29での処理のフローを示す図面である。
【０２７９】
LCSクライアント28からの測位要求を受信した測位サーバ29では、測位アプリケーション
が起動する(F42)。起動した測位アプリケーションは、受信した測位要求がUE30に対する
ものであることを認識し、UE30に対して測位能力に関する情報を送信するように要求し、
UE30からの応答を待つ(F43、F44)。
【０２８０】
UE30からの応答を受信したら、受信したデータを参照して、UE30の測位能力を認識する(F
46)。本実施例の場合は、測位サーバ29はUE30が測位方式を選択する能力を有しているこ
とを認識する。
【０２８１】
UE30が測位方式を選択する能力を有している場合、測位サーバ29はUE30に対して測位要求
を送信し(F50)、UE30からの応答を待つ。なお、測位要求として含まれるデータのPositio
ning Methods14には、”4 (UE Selectable)”が設定される。また、UE30が測位方式を選
択する能力を有していない場合には、LCSクライアントから受信した測位要求に含まれて
いるHorizontal Accuracy16およびVertical Accuracy17を参照し、UE30のサポートする測
位方式の中から、要求精度を満たす測位方式を選択できるかどうかを確認する(F49)。測
位方式の選択が可能な場合、測位方式を選択し(F55)、UE30に対して測位要求を送信する(
F50)。測位方式が選択できない場合、Cause54に”要求精度を満たす測位方式をサポート
していない”を意味するエラーコードが設定されたデータを測位要求に対する応答として
、LCSクライアント28に送信する(F53)。
【０２８２】
UE30からの応答を受信したら、受信したデータに含まれているUE positioning error26を
参照し(F56)、何も設定されていない場合は、UE positioning estimate info24に設定さ
れているUE30での測位結果を参照して(F58)、設定されている値を含むデータをLCSクライ
アント28に対して送信する(F53)。また、UE positioning error26にエラーコードが設定
されている場合、Cause54に参照したエラーコードが設定されているデータをLCSクライア
ント28に対して送信する。
【０２８３】
先に受信した測位要求に対する応答として、実行した測位の結果を含むデータをLCSクラ
イアント28に対して送信したら、測位アプリーケーションは終了する(F54)。
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【０２８４】
続いて、測位サーバ29からのデータを受信した際のUE30の動作について、図面を参照しな
がら説明する。
【０２８５】
測位サーバ29からのデータを受信したUE30では測位アプリケーションが起動し(F59)、受
信したデータの要求内容を確認する(F60)。受信したデータが自局の測位能力に関する情
報を通知するように要求するものであった場合、自局の測位能力に関する情報をRESP_PAR
_RECORD32に設定したデータを生成し、測位サーバ29に対して返信する(F62)。本実施例の
場合、RESP_PAR_RECORD32のUP methods selection support33には”1(Selectable)”が、
Network Assisted GPS34には”1(UE-based”が設定される。
【０２８６】
測位サーバ29から受信したデータが測位を要求するものであった場合、UE30はデータに含
まれているPositioning Method14を参照する(F65)。設定されている値が、”UE Selectab
le”であった場合、Horizontal Accuracy16およびVertical Accuracy17を参照して、要求
されている精度を確認する(F67)。なお、Positioning Method14に設定されている値が”U
E Selectable”でない場合、測位サーバ29が選択した測位方式を認識し(F73)、F70に移行
する。
【０２８７】
要求精度を認識したら、要求精度を満たす測位方式を自局がサポートしているかどうかを
確認する(F68)。サポートしている場合には、サポートしている測位方式の中から使用す
る測位方式を選択する(F69)。その後、選択した測位方式がassistance dataを必要とする
かどうかを確認する(F70)。Assistance dataを必要とする場合、測位サーバ29に対してas
sistance dataを要求するデータを送信して、測位アプリケーションは終了する。なお、
選択した測位方式がassistance dataを必要としない場合は、F74に移行する。
【０２８８】
測位サーバ29から受信したデータがassistance dataを通知するものであった場合、受信
したassistance dataを使用して測定を実行する(F74)。測定が完了したら、測定に成功し
たかどうかを確認する(F76)。測定に成功した場合、演算処理を行い自局の位置を算出し(
F76)、測位結果を測位サーバ29に対して送信し、測位アプリケーションは終了する。なお
、測定に失敗していた場合には、測位結果として”測位失敗”を示すエラーコードを含む
データを測位サーバ29に送信して測位アプリケーションは終了する。
【０２８９】
なお、本実施例ではUE30が位置を算出するための演算処理を行う場合のシーケンスについ
て説明したが、測位サーバ29の測位アプリケーションが演算処理を行う方法も考えられる
。測位サーバ29の測位アプリケーションが演算処理を行う場合、UE30はシーケンスS28完
了後、シーケンスS29を行わずにシーケンスS30を実行する。このとき、UE30が送信するデ
ータのRESP_PAR_RECORD32にはGPS衛星からの信号の測定結果が設定される。
【０２９０】
UE30からのアプリケーション・データを受信した測位サーバ29は、RESP_PAR_RECORD32に
含まれているGPS衛星からの信号の測定結果を用いて演算処理を行い、UE30の位置を特定
する。以降、シーケンスS32, S33が実行される。
【０２９１】
測位サーバ29が演算処理を行う場合の測位サーバ29の動作について、図20を参照しながら
説明する。
【０２９２】
測位サーバ29が演算処理を行う場合は、F42～F57までの処理フローは同一であり、F57に
おいて測定に成功していることを確認した後に、UE30から受信したデータのRESP_PAR_REC
ORD32に含まれているGPS衛星からの信号の測定結果を用いて演算を行う処理フローを追加
すればよい。
【０２９３】
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測位サーバ29が演算処理を行う場合のUE30の動作について、図21を参照しながら説明する
。
【０２９４】
測位サーバ29が演算処理を行う場合は、F59～F75までの処理フローは同一であり、F75に
おいて測定に成功していることを確認した後に、F76の自局の位置を算出する処理フロー
を実行せずにF77に以降すればよい。なお、この場合に測位サーバ29に送信される測位結
果は、演算結果ではなく、測定結果である。
【０２９５】
また、本実施例では測位サーバ29がコア網3に接続されている場合について説明したが、
測位サーバ29はコア網3だけでなく、RAN4や外部ネットワーク2に接続されていても良い。
【０２９６】
【実施例５】
次に本発明の第5の実施例について、図面を参照しながら説明する。
【０２９７】
第4の実施例では、UE30において要求精度を満足する測位方式をサポートしていなかった
場合や、測定に失敗した場合には、”測位失敗”を示すエラーコードを測位サーバ29に対
して送信するとしていたが、第3の実施例同様に、たとえ要求精度を満たしていない場合
であっても、UE30の位置に関する情報が必要な場合が考えられる。
【０２９８】
図22は、本実施例におけるUE30での処理のフローを示す図面である。
【０２９９】
F59～F67、F69～F74、F76～F78の処理フローについては第4の実施例と同等であるため、
説明は省略し、以下は本実施例と第4の実施例の相違点のみについて説明する。
【０３００】
F67において、要求精度を確認したら自局が要求精度を満たす測位方式をサポートしてい
るかどうかを確認する(F79)。サポートしていない場合、要求精度に最も近い精度を実現
可能な測位方式が選択可能であるかどうかを確認する(F80)。選択可能である場合、F69に
移行して測位方式を選択する。
【０３０１】
F74における測定が完了した後、測定が成功したかどうかを確認する(F81)。測定に失敗し
ている場合には、F79に移行して、要求精度に最も近い精度を実現可能な他の測位方式が
選択可能であるかどうかを確認する。
【０３０２】
【実施例６】
次に本発明の第6の実施例について、図面を参照しながら説明する。
【０３０３】
制御メッセージを使用せずに、測位サーバ29内の測位アプリケーションとUE30内の測位ア
プリケーションが直接、データの送受信を行うことによりUE30の位置を特定し、特定した
UE30の位置をLCSクライアント28に対して報告するといった場合に、assistance dataを要
求された測位サーバ29がassistance dataを生成するために、Node B31での測定が必要に
なる場合が考えられる。
【０３０４】
図23は本実施例における測位シーケンスを示した図面である。
【０３０５】
シーケンスS19～S26までは、図17と同じであるので説明を省略する。ただし、シーケンス
S22において、UE30は、Positioning Methodsに”1 (OTDOA)”、Method Typeに”0 (UE-ba
sed)”が設定された情報を含むRESP_PAR_RECORDを設定したデータを送信しているものと
する。また、シーケンスS24において、UEはOTDOA測位方式を選択し、シーケンスS25にお
いて測位サーバに送信するデータのREQ_PAR_RECORDには、Positioning Method18に”1 (O
TDOA)”が、Method Type19に”0 (UE-base)”が設定された情報が含まれているものとす
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る。
【０３０６】
データを受信した測位サーバ29の測位アプリケーションは、REQ_TYPE31を参照して、assi
stance dataの提供が要求されていることを認識し、assistance dataの生成を行う。本実
施例の場合は、REQ_PAR_RECODE35に含まれているPositioning Methods18には”1 (OTDOA)
”が設定されており、Method Type19には”0 (UE-based)”が設定されているので、UE30
に対して測定対象として通知するNode Bから送信される信号の送信タイミングのずれを算
出するための測定をNode B37に対して要求する(S34)。具体的には、REQ_TYPEを”2 (Meas
urement results)”に設定したデータをNode B37に対して送信する。なお、図面ではNode
 B37に対してのみ、データが送信されているが、実際には測定対象としてUE30に通知する
全てのNode Bに対してデータは送信される。
【０３０７】
データを受信したNode B37では、測定アプリケーションが起動する(S35)。起動した測定
アプリケーションは、受信したデータのREQ_PAR_RECORD35に含まれている情報によって指
定される測定を行う(S36)。測定が完了したら、測定結果を測位サーバ29に送信し(S37)、
アプリケーションを終了する(S38)。
【０３０８】
データを受信した測位サーバは、RESP_PAR_RECORD32に含まれている測定結果からNode B
における送信タイミングのずれを算出し、算出結果をassistance dataの一つとしてUEに
送信する(S27)。
【０３０９】
以降のシーケンス(S28～S33)は、第3の実施例とほぼ同じであるので説明を省略する。
【０３１０】
図24は、UE30からassistance dataの提供を要求された際の測位サーバ29の処理のフロー
を示す図面である。
【０３１１】
UE30からのデータを受信した測位サーバ29は、データの内容を確認する(F82)。データに
含まれている情報が、assistance dataの提供を要求するものであった場合、測位サーバ2
9は受信したデータのREQ_PAR_RECORD35に含まれているPotioning Method18とMethod Type
19を参照して、assistance dataを提供するためにNode Bでの測定が必要かどうかを確認
する(F83)。
【０３１２】
assistance dataを提供するためにNode Bでの測定が必要な場合、測定対象であるNode B
に対して測定要求を送信し(F86)、Node Bからの応答を待つ(F87)。
【０３１３】
Node Bからの応答を受信したら(F88)、受信したデータを確認する。Node Bで実行された
測定が成功している場合、測定結果からassistance dataを生成し、生成したassistance 
dataをUE30に送信する。なお、Node Bでの測定に失敗している場合には、UE30に対して要
求されたassistance dataを提供できないことを通知し(UE90)、LCSクライアントに対して
は、”測位失敗”を示すエラーコードが設定されたデータを測位結果として送信し(F91)
、測位アプリケーションを終了する(F92)。
【０３１４】
なお、本実施例ではUE30が位置を算出するための演算処理を行う場合のシーケンスについ
て説明したが、測位サーバ29の測位アプリケーションが演算処理を行う方法も考えられる
。測位サーバ29の測位アプリケーションが演算処理を行う場合、UE30はシーケンスS28完
了後、シーケンスS29を行わずにシーケンスS30を実行する。このとき、UE30が送信するア
プリケーション・データのRESP＿PAR_RECORD32にはNode Bからの信号の到着時間差測定の
測定結果が設定される。
【０３１５】
UE30からのアプリケーション・データを受信した測位サーバ29は、RESP_PAR_RECORD32に
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含まれているNode Bからの信号の測定結果を用いて演算処理を行い、UE30の位置を特定す
る。以降、シーケンスS32, S33が実行される。
【０３１６】
また、本実施例では測位サーバ29がコア網3に接続されている場合について説明したが、
測位サーバ29はコア網3だけでなく、RAN4や外部ネットワーク2に接続されていても良い。
【０３１７】
また、本実施例では測位サーバ29が、Node Bの測位アプリケーションを起動する場合の測
位シーケンスについて説明したが、測位サーバ29がRAN4内のRNCの測位アプリケーション
を起動し、RNCの測位アプリケーションがNode B37を制御して測定を行い、測定結果を測
位サーバ29に対して報告する方法も考えられる。この場合、RNCの測定アプリケーション
がNode Bを制御する方法としては、本実施例と同様にNode Bの測位アプリケーションを起
動する方法も考えられるし、第2の実施例のようにRNCとNode Bとの間で送受信される制御
メッセージを使用する方法も考えられる。
【０３１８】
【実施例７】
次に本発明の第7の実施例について図面を参照しながら説明する。
【０３１９】
第1～第3の実施例においてはRNCから送信されるMEASUREMENT CONTROLメッセージに含まれ
ているHorizontal Accuracy16およびVertical Accuracy17、第4～第6の実施例においては
、測位サーバから送信されるデータに含まれているHorizontal Accuracy16およびVertica
l Accuracy17を元にUEは測位方式を選択していたが、要求精度だけではなく、UEの周囲の
状況を選択の基準の一つとすることが考えられる。
【０３２０】
以降、図面を参照しながらUE5あるいはUE30が測位方式を選択する際の処理の流れを説明
する。なお、UE5およびUE30はOTDOA測位とA-GPS測位の2つの測位方式をサポートしており
、OTDOA測位の測位精度はA-GPS測位の測位精度より低いものとする。
【０３２１】
UE5は、GPS信号測定部42や基地局信号測定部4を用いて、GPS衛星からの信号の受信強度や
測定可能なGPS衛星の数、Node Bから受信する信号の受信強度や測定可能なNode Bの数を
測定し、これらの測定結果を測定環境情報として測定時刻と共にメモリ49に格納しておく
。なお、測定可能なGPS衛星とは受信したGPS衛星からの信号の受信強度が設定されている
閾値以上である信号を送信しているGPS衛星の数を示し、測定可能なNode Bの数とは、Nod
e Bからの信号の受信強度が設定されている閾値以上である信号を送信しているNode Bの
数を示す。
【０３２２】
メッセージ送受信部46は、基地局信号送受信部40を介してMEASUREMENT CONTROLメッセー
ジを受信した場合、受信したメッセージの種類と受信したメッセージに含まれている情報
をUE動作制御部43に通知する。
【０３２３】
通知を受けたUE動作制御部43は、受信したMEASUREMENT CONTROLメッセージに含まれてい
るPositioning Methods14を参照する。本実施例の場合、”4 (UE Selectable)”が設定さ
れていたとする。
【０３２４】
図25は、UE動作制御部43における測位方式を選択する際の処理のフローを示した図である
。
【０３２５】
Positioning Methods14に”4 (UE Selectable)”が設定されていることを認識したUE動作
制御部43は、受信したMEASUREMENT CONTROLメッセージに含まれているHorizontal Accura
cy16およびVertical Accuracy17を参照し、要求精度を認識する(F93)。
【０３２６】
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要求精度を認識したら、OTDOA測位を使用して要求精度を満たすことができるかどうかを
確認する(F94)。要求精度を満足できる場合にはメモリ48を参照して最新の測定環境情報
を取得し(F95)、測定可能なNode Bの数があらかじめ設定されている閾値以上であるかど
うかを確認する(F96)。閾値以上である場合には、測位方式としてOTDOA測位を選択する(F
97)。
【０３２７】
OTDOA測位では要求精度を満足できない場合も、メモリ48を参照して最新の測定環境情報
を取得し(F98)、測定可能なGPS衛星の数があらかじめ設定されている閾値以上であるかど
うかを確認する(F99)。閾値以上である場合には、測位方式としてA-GPS測位を選択する(F
100)
【０３２８】
F96において、測定可能なNode Bの数が閾値未満であった場合には、F99に移行する。F99
において測定可能なGPS衛星の数が閾値未満である場合には、選択できる測位方式がない
と判定する(F101)。
【０３２９】
続いて、たとえ要求精度を満たさない場合であっても、UE5の位置についての情報が必要
とされる場合におけるUE動作制御部43の動作について説明する。
【０３３０】
図26は、要求精度を満たさない場合であっても、UE5の位置についての情報が必要とされ
る場合におけるUE動作制御部43の処理のフローを示したものである。
【０３３１】
F93～F101の処理フローに関しては、図25と同様であるため説明を省略する。
【０３３２】
F98において、メモリ48を参照し最新の測定環境情報を取得した結果、測定可能なGPS衛星
の数が閾値未満であった場合(F102)、F103に移行する。F103では、測定可能なNode Bの数
が閾値以上であるかどうかを確認し、閾値以上である場合にはF97に移行して、OTDOA測位
を選択する。閾値未満であった場合には、F104に移行して選択できる測位方式はないと判
定する。
【０３３３】
続いて、UE30と測位サーバ29の測位アプリケーション同士がデータを直接送受信する測位
シーケンスの場合について説明する。
【０３３４】
データを使用する測位シーケンスの場合も、UE動作制御部43はGPS信号測定部42や基地局
信号測定部44を用いて、GPS衛星からの信号の受信強度や測定可能なGPS衛星の数、Node B
から受信する信号の受信強度や測定可能なNode Bの数を測定し、これらの測定結果を測定
環境情報として測定時刻と共にメモリ48に格納しておく。
【０３３５】
メッセージ送受信部46は、基地局信号送受信部40を介してアプリケーションが使用するデ
ータを含むメッセージを受信した場合には、受信したメッセージに含まれているデータを
アプリケーション制御部49に通知する。
【０３３６】
アプリケーション制御部48は、通知されたデータに含まれているREQ_PAR_RECORD35を参照
して、Positioning Methods14に“4 (UE Selectable)”が設定されていることを認識する
。その後、実行される処理は、図25あるいは図26を用いて説明した処理と同様である。
【０３３７】
【実施例８】
次に、本発明の第8の実施例について、図面を参照しながら説明する。
【０３３８】
本発明の第7の実施例では、測位方式を選択する際の選択基準として、要求精度とUEの保
持している測定環境情報とを用いる方法について説明したが、要求精度と要求されている
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応答時間とを選択基準として利用する方法も考えられる。
【０３３９】
UE5あるいはUE30は、自局がサポートしている測位方式ごとに、測位方式選択から位置特
定までに必要な時間を示す測位時間情報をメモリ48にあらかじめ格納しておく。
【０３４０】
図27は、UE5においてPositioning Methods14が”4 (UE Selectable)”に設定されたMEASU
REMENT CONTROLメッセージを受信した場合のUE動作制御部43の処理フローを示す図面であ
る。
【０３４１】
UE動作制御部43は受信したMEASUREMENT CONTROLメッセージのHorizontal Accuracy16およ
びVertical Accuracy17を参照して要求精度を認識し、Response time15を参照して要求さ
れている応答時間を認識する(F105)。
【０３４２】
要求されている精度と応答時間を認識したら、OTDOA測位を使用して要求精度を満たすこ
とができるかどうかを確認する(F106)。要求精度を満たすことが可能な場合、メモリ48を
参照して(F107)、OTDOA測位を用いた場合の位置特定までに要する時間が要求されている
応答時間以内かどうかを確認する(F108)。要求されている応答時間内である場合にはOTDO
A測位を選択する(F109)。応答時間以内でない場合には、F111に移行してA-GPS測位を使用
した場合の位置特定までに要する時間が要求されている応答時間以内かどうかを確認する
。
【０３４３】
OTDOA測位を使用して要求精度を満たすことができない場合、メモリ48を参照して(F110)
、A-GPS測位を用いた場合の位置特定までに要する時間が要求されている応答時間以内か
どうかを確認する(F111)。要求されている応答時間内である場合には、A-GPS測位を選択
する(F112)。要求されている応答時間以内でなかった場合、選択できる測位方式はないと
判定する。
【０３４４】
ここまで、要求精度を満たす測位方式のなかで要求応答時間内に位置を特定する測位方式
がサポートされてない場合には、選択できる測位方式はないと判定する場合について説明
したが、たとえ要求精度や要求応答時間を満たす測位方式がないときであっても、UE5の
位置についての情報が必要な場合が考えられる。
【０３４５】
図28は、要求精度や要求応答時間を満足できない場合であっても測位方式を選択する場合
のUE動作制御部43の処理のフローを示す図面である。
【０３４６】
F105～F112までの処理フローは、図27と同じであり、説明を省略する。
【０３４７】
F111において、A-GPS測位を使用した場合の位置特定に要する時間が、要求応答時間以内
でなかった場合、F114に移行する。F114では、OTDOA測位を使用した場合とA-GPS測位を使
用した場合とで、位置特定に要する時間を比較し、OTDOA測位の方が時間が短い場合には
、OTDOA測位を選択し、A-GPS測位の方が時間が短い場合には、A-GPS測位を選択する。
【０３４８】
続いて、UE30と測位サーバ29の測位アプリケーション同士がデータを直接送受信する測位
シーケンスの場合について説明する。
【０３４９】
REQ_TYPEに”4 (Location response)”が設定され、REQ_PAR_RECORD35のPositioning Met
hods14が”4 (UE Selectable)”に設定されているアプリケーションが利用するデータを
含むメッセージをUE30が受信した場合、アプリケーション制御部49は、測位方式を選択す
る際の動作として、データに含まれているHorizontal Accuracy16およびVertical Accura
cy17を参照して要求精度を認識し、Response
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time15を参照して、要求応答時間を認識する。
【０３５０】
以後、アプリケーション制御部48で実行される処理のフローは、図27、図28で示したもの
と同様である。
【０３５１】
【実施例９】
第7の実施例では、要求精度に加えて、測定可能なGPS衛星の数およびNode Bの数を選択基
準として用いて測位方式を選択したが、選択基準としてUEの移動速度を用いることが考え
られる。
【０３５２】
図29は、要求精度と移動速度を選択基準として測位方式を選択する場合のUE5のUE動作制
御部43での処理のフローを示す図面である。
【０３５３】
メモリ48には、あらかじめ移動速度とその速度で実行可能な選択可能な測位方式のリスト
が格納されている。
【０３５４】
UE動作制御部43は、Positioning Methods14が”4 (UE Selectable)”に設定されたMEASUR
EMENT CONTROLメッセージの受信を通知されると、移動速度測定部45を用いて、自局の移
動速度を測定する(F115)。移動速度測定が完了したら、メモリ48を参照し、現在の移動速
度で実行可能な測位方式のリストを取得する(F116)。
【０３５５】
F116で実行可能な測位方式のリストを取得したら、リストの測位方式の中から、受信した
MEASUREMENT CONTROLメッセージに設定されているHorizontal Accuracy16およびVertical
 Accuracy17から決定される要求精度を満足する測位方式を選択できるかどうかを確認す
る(F117)。測位方式が選択できる場合には、要求精度を満たす測位方式を選択する(F118)
。選択できない場合には、選択できる測位方式がないと判定する(F119)。
【０３５６】
たとえ、要求精度を満たしていない場合であっても、UEの位置に関する情報が必要とされ
る場合には、F117において要求精度を満足する測位方式を選択できるかどうかを確認した
結果、選択できない場合には、F116で取得した測位方式のリストの中でもっとも高い精度
を実現できる測位方式を選択する。
【０３５７】
UE30と測位サーバ29の測位アプリケーション同士がデータを直接送受信する測位シーケン
スの場合には、図29に示した処理のフローをアプリケーション制御部48が実行する。
【０３５８】
【実施例１０】
第9の実施例では、要求精度と移動速度を選択基準として用いて測位方式を選択したが、U
Eの移動速度と位置特定までに要する時間とを組み合わせて、測位方式の選択基準の一つ
とするという方法も考えられる。
【０３５９】
図30は、要求精度と移動速度、位置特定までに要する時間とを選択基準として測位方式を
選択する場合のUE5のUE動作制御部43での処理のフローを示す図面である。
【０３６０】
UE動作制御部43は、Positioning Methods14が”4 (UE Selectable)”に設定されたMEASUR
EMENT CONTROLメッセージの受信を通知されると、移動速度測定部45を用いて、自局の移
動速度を測定する(F120)。移動速度測定が完了したら、メモリ48を参照し、測位方式毎に
位置特定に要する時間を取得する(F121)。
【０３６１】
F121で取得した位置特定に要する時間と、F120で測定した移動速度とから、位置特定が完
了するまでに移動する距離を算出し(F122)、移動距離と要求精度を比較して、移動距離が
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要求精度以下である測位方式が存在するかどうかを確認する(F123)。
【０３６２】
測位方式が存在する場合、それらの測位方式の中に要求精度を満足する測位方式が存在す
るかどうかを確認し(F124)、存在する場合には要求精度を満足する測位方式を選択する(F
125)。F124において、要求精度を満足する測位方式が存在しない場合には選択可能な測位
方式はないと判定する(F126)。F123において、移動距離が要求精度以下の測位方式が存在
しない場合も同様である。
【０３６３】
図31は、たとえ、要求精度を満たしていない場合であっても、UEの位置に関する情報が必
要とされる場合のUE動作制御部43での処理のフローを示す図面である。
【０３６４】
F120～F125までの処理フローは、図30と同様であるので説明は省略する。
【０３６５】
F123において移動距離が要求精度以下である測位方式が存在しない場合、およびF124にお
いて要求精度を満たす測位方式が存在しない場合は、F127に移行する。
【０３６６】
F127では、各々の測位方式の測位精度を一時的に再定義する。具体的には、測位方式毎に
移動距離と測位精度を比較し、大きな値を現時点での測位精度として再定義する。その後
、再定義された測位精度を比較し、最も測位精度が高い測位方式を選択する(F128)。
【０３６７】
UE30と測位サーバ29の測位アプリケーション同士がデータを直接送受信する測位シーケン
スの場合には、図30、図31に示した処理のフローをアプリケーション制御部48が実行する
。
【０３６８】
【実施例１１】
次に、本発明の第10の実施例について図面を参照しながら説明する。
【０３６９】
第7～第10の実施例では、測位を要求された場合にはUE5およびUE30は常に測位方式の選択
を行い、選択された測位方式を使用して測位を行う方法を説明したが、測位を要求された
際に、過去に特定されたUEの位置が、現在要求されている測位精度以下である場合には、
再度測位を行わずに過去の測位結果を現在のUEの位置として報告する方法が考えられる。
【０３７０】
UE5およびUE30は、自身の位置を算出した時点で、測位履歴として、算出した自局の位置
と測位精度とを、測位のために行った測定の測定時刻と共にメモリ48に格納しておく。
【０３７１】
図32は、本実施例における測位方式を選択する場合のUE5のUE動作制御部43での処理のフ
ローを示す図面である。
【０３７２】
Positioning Methods14が”4 (UE Selectable)”に設定されたMEASUREMENT CONTROLメッ
セージの受信を通知されたUE動作制御部43は、Horizontal Accuracy16およびVertical Ac
curacy17を参照して要求精度を認識する(F129)。
【０３７３】
要求精度を認識したら、メモリ48を参照し測位履歴として格納されている情報のうち、最
新のものの測定時刻と測位精度を取得する(F130)。その後、取得した測定時刻と現在時刻
を比較し、あらかじめ規定された時間が経過しているかどうかを確認する(F131)。
【０３７４】
規定されている時間が経過していない場合、F130で取得した測位精度と要求精度を比較し
、測位精度が要求精度以下の場合には、自局の位置としてメモリ48に測位履歴として格納
されている位置を自局の位置とする(F133)。
【０３７５】
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F131で規定された時間を経過してしまっている場合およびF132で測位精度が要求精度を満
足していない場合は、測位方式を選択するための処理を実行する(F134)。なお、測位方式
を選択するための処理は、第7～第10の実施例で説明した方式の何れかでも良い。
【０３７６】
なお、測位履歴として、過去に実行した測位方式に関連するassistance dataを保持して
おく方法も考えられる。この場合、Positioning Methods14が”4 (UE Selectable)”に設
定されたMEASUREMENT CONTROLメッセージを受信した場合、UE動作制御部43は、Horizonta
l Accuracy16およびVertical Accuracy17を参照して、要求精度を満たす測位方式を選択
し、メモリ48からこの選択した測位方式にかかる測位履歴を読み出す。記録されている測
位履歴のうち、最新のものの測定時刻と現在時刻を比較し、測位時刻からの経過時間があ
らかじめ設定されている値よりも小さい場合、測位履歴として保存されているassistance
 dataを利用して測定や演算処理を行うことも可能である。
【０３７７】
UE30と測位サーバ29の測位アプリケーション同士がデータを直接送受信する測位シーケン
スの場合には、図32に示した処理のフローをアプリケーション制御部49が実行する。
【０３７８】
【発明の効果】
本発明により、個々の移動局が測位方式を選択することが可能になり、特定のノードに対
する負荷を低減することができる。
【０３７９】
また、本発明により、移動局が周囲の環境を考慮して測位方式を選択することが可能にな
り、使用可能な測位方式の中から測位方式を選択するため、無駄なトラフィックを発生さ
せることが無くなる。
【０３８０】
さらに、本発明により、移動局が測位シーケンスを起動する場合に他のノードとの間で通
信を行う必要が無いため、測位に必要な時間を短縮することができる。
【０３８１】
加えて、本発明によって移動局が測位方式を選択することが可能になっても、既存の移動
局の測位シーケンスに対しては影響がない。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の第1の実施例における測位シーケンスを示す図である。
【図２】W-CDMAネットワークの構成を示す図である。
【図３】RNC9の構成を示す図である。
【図４】UE5およびUE30の構成を示す図である。
【図５】第1の実施例におけるUEの測位能力登録シーケンスを示す図である。
【図６】3GPP標準の測位シーケンスの一例を示す図である。
【図７】3GPP標準の測位シーケンスの一例を示す図である。
【図８】制御メッセージを使用しない場合の測位シーケンスの一例を示す図である。
【図９】3GPP標準におけるのUEの測位能力を登録するシーケンスを示す図である。
【図１０】本発明の第1の実施例におけるRNC9での処理のフローを示す図である。
【図１１】本発明の第1の実施例におけるUE5での処理のフローを示す図である。
【図１２】本発明の第1の実施例におけるUE5での処理のフローを示す図である。
【図１３】本発明の第1の実施例におけるRNC9の処理のフローを示す図である。
【図１４】本発明の第2の実施例におけるUE5での処理のフローを示す図である。
【図１５】本発明の第2の実施例におけるRNC9での処理のフローを示す図である。
【図１６】本発明の第3の実施例におけるRNC9での処理のフローを示す図である。
【図１７】本発明の第3の実施例における測位シーケンスを示す図である。
【図１８】本発明の第4の実施例における移動網の構成を示す図である。
【図１９】本発明の第4の実施例における測位シーケンスを示す図である。
【図２０】本発明の第4の実施例における測位サーバ29での処理のフローを示す図である
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。
【図２１】本発明の第4の実施例におけるUE30での処理のフローを示す図である。
【図２２】本発明の第5の実施例におけるUE30での処理のフローを示す図である。
【図２３】本発明の第6の実施例における測位シーケンスを示す図である。
【図２４】本発明の第6の実施例における測位サーバ29での処理のフローを示す図である
。
【図２５】本発明の第7の実施例におけるUE動作制御部43での処理のフローを示す図であ
る。
【図２６】本発明の第7の実施例におけるUE動作制御部43での処理のフローを示す図であ
る。
【図２７】本発明の第8の実施例におけるUE動作制御部43での処理のフローを示す図であ
る。
【図２８】本発明の第8の実施例におけるUE動作制御部43での処理のフローを示す図であ
る。
【図２９】本発明の第9の実施例におけるUE動作制御部43での処理のフローを示す図であ
る。
【図３０】本発明の第10の実施例におけるUE動作制御部43での処理のフローを示す図であ
る。
【図３１】本発明の第10の実施例におけるUE動作制御部43での処理のフローを示す図であ
る。
【図３２】本発明の第10一の実施例におけるUE動作制御部43での処理のフローを示す図で
ある。
【図３３】本発明におけるRRC CONNECTION SETUP COMPLETEメッセージ、およびUEから測
位サーバに対して自身の測位能力を送信する際に使用されるアプリケーション・データに
含まれている測位関連の情報の一覧を示す図である。
【図３４】本発明におけるLOCATION REPORTING COMPLETEメッセージに含まれている測位
関連の情報の一覧を示す図である。
【図３５】本発明におけるMEASUREMENT CONTROLメッセージ、および測位サーバからUEに
対して測定を要求する際に使用されるアプリケーション・データに含まれている測位関連
の情報の一覧を示す図である。
【図３６】本発明におけるASSISTANCE DATA REQUESTメッセージ、およびUEから測位サー
バに対してassistance dataの提供を要求する際に使用されるアプリケーション・データ
に含まれている測位関連の情報の一覧を示す図である。
【図３７】本発明におけるASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージ、および測位サーバから
UEに対してassistance dataを提供する際に使用されるアプリケーション・データに含ま
れている測位関連の情報の一覧を示す図である。
【図３８】本発明におけるMEASUREMENT REPORTメッセージ、およびUEから測位サーバに対
して測定結果や演算処理結果を報告する際に使用されるアプリケーション・データに含ま
れている測位関連の情報の一覧を示す図である。
【図３９】本発明におけるLOCATION REPORTメッセージに含まれている測位関連の情報の
一覧を示す図である。
【図４０】本発明の第3の実施例において、使用されるアプリケーション・データに含ま
れている情報の一例を示す図である。
【図４１】本発明の第1の実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システ
ムの構成例を示すブロック図である。
【図４２】本発明の第2の実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システ
ムの構成例を示すブロック図である。
【図４３】本発明の第3の実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システ
ムの要部構成例を示すブロック図である。
【図４４】本発明の第4の実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システ
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ムの構成例を示すブロック図である。
【図４５】移動局環境としてGPS衛星環境および基地局環境を使用する場合の移動局の要
部構成図である。
【図４６】移動局環境として移動局速度を使用する場合の移動局の要部構成図である。
【図４７】移動局環境として各測位方式の測定時間当たりの移動局101の移動距離を使用
する場合の移動局の要部構成図である。
【図４８】本発明の第5の実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システ
ムの構成例を示すブロック図である。
【図４９】本発明の第6の実施の形態にかかる移動通信網における移動局位置特定システ
ムの構成例を示すブロック図である。
【符号の説明】
S1・・・UEがRNCに対して、コネクションの確立を要求するシーケンス
S2・・・RNCがUEに対して、コネクションを確立する際に必要な情報を提供するシーケン
ス
S3・・・UEがコネクションを確立するための処理を行うシーケンス
S4・・・UEが自身の能力をRNCに報告するシーケンス
S5・・・RNCがUEの能力を保持するシーケンス
S6・・・MSC/SGSNがRNCに対して測位を要求するシーケンス
S7・・・RNCがUEの測位能力を判断するシーケンス
S8・・・RNCがUEに対して測位を要求するシーケンス
S9・・・UEが測位方式を選択するシーケンス
S10・・・UEがRNCに対してassistance dataを要求するシーケンス
S11・・・RNCがUEに対してassistance dataを提供するシーケンス
S12・・・UEが測位に必要な測定を行うシーケンス
S13・・・UEが測定結果を元に演算処理を行うシーケンス
S14・・・UEがRNCに対して測定結果あるいは演算処理結果を報告するシーケンス
S15・・・RNCがMSC/SGSNに対して測位結果を報告するシーケンス
S16・・・RNCがNode Bに対して測定を要求するシーケンス
S17・・・Node Bが要求された測定を行うシーケンス
S18・・・Node BがRNCに対して測定結果を報告するシーケンス
S19・・・LCSクライアントが測位サーバに対して測位を要求するシーケンス
S20・・・測位サーバにおいて、測位アプリケーションが起動するシーケンス
S21・・・測位サーバがUEに対して測位能力を要求するシーケンス
S22・・・UEにおいて、測位アプリケーションが起動するシーケンス
S23・・・UEが測位サーバに対して測位能力を報告するシーケンス
S24・・・測位サーバがUEに対して測位を要求するシーケンス
S25・・・UEが測位方式を選択するシーケンス
S26・・・UEが測位サーバに対してassistance dataを要求するシーケンス
S27・・・測位サーバがRNCに対してassistance dataを提供するシーケンス
S28・・・UEが測位に必要な測定を行うシーケンス
S29・・・UEが測定結果を元に演算処理を行うシーケンス
S30・・・UEが測位サーバに対して演算処理結果あるいは測定結果を報告するシーケンス
S31・・・UEにおいて測位アプリケーションが終了するシーケンス
S32・・・測位サーバがLCSクライアントに対してUEの位置を報告するシーケンス
S33・・・測位サーバにおいて測位アプリケーションが終了するシーケンス
S34・・・測位サーバがNode Bに対して測定を要求するシーケンス
S35・・・Node Bにおいて測位アプリケーションが起動するシーケンス
S36・・・Node Bが要求された測定を行うシーケンス
S37・・・Node Bが測サーバに対して測定結果を報告するシーケンス
S38・・・Node Bにおいて測位アプリケーションが終了するシーケンス
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S39・・・UEがRNCに対して自身の能力を報告する従来のシーケンス
S40・・・RNCがUEの能力を保持する従来のシーケンス
S41・・・RNCがUEの能力を判断する従来のシーケンス
S42・・・RNCが測位方式を選択する従来のシーケンス
S43・・・UEが測位サーバに対して自身の能力を報告する従来のシーケンス
S44・・・測位サーバが測位方式を選択する従来のシーケンス
S45・・・測位サーバがUEに対して自身の位置を算出するように要求する従来のシーケン
ス
F1・・・測位対象であるUE5を特定する処理フロー
F2・・・要求精度を認識する処理フロー
F3・・・Cell ID測位を使用して要求精度を満足できるかどうかを確認する処理フロー
F4・・・UE5の測位能力に関する情報を参照する処理フロー
F5・・・UE5が測位方式を選択する能力を有しているかどうかを確認する処理フロー
F6・・・MEASUREMENT CONTROLメッセージを送信する処理フロー
F7・・・UE5の在圏セルのCell IDを特定する処理フロー
F8・・・UE5の在圏セルのCell IDの特定に成功したかどうかを確認する処理フロー
F9・・・Cell IDを位置を示す情報に変換する処理フロー
F10・・・LOCATION REPORTメッセージを送信する処理フロー
F11・・・使用する測位方式を確認する処理フロー
F12・・・自局が測位方式を選択するのかどうかを確認する処理フロー
F13・・・要求精度を確認する処理フロー
F14・・・要求精度を満足する測位方式をサポートしているかどうかを確認する処理フロ
ー
F15・・・測位方式を選択する処理フロー
F16・・・選択した測位方式がassistance dataを必要としているかどうかを確認する処理
フロー
F17・・・ASSISTANCE DATA REQUESTメッセージを送信する処理フロー
F18・・・測定を実行する処理フロー
F19・・・測定に成功したかどうかを確認する処理フロー
F20・・・測定結果から自局の位置を算出する処理フロー
F21・・・MEASUREMENT REPORTメッセージを送信する処理フロー
F22・・・UE positioning error26を参照する処理フロー
F23・・・測定に成功したかどうかを確認する処理フロー
F24・・・UE5の位置を算出するための演算処理を行う処理フロー
F25・・・要求精度に最も近い測位方式を選択する処理フロー
F26・・・別の測位方式が選択可能かどうかを確認する処理フロー
F27・・・UE5の在圏セルのCell IDを特定する処理フロー
F28・・・UE5の在圏セルのCell IDの特定に成功したかどうかを確認する処理フロー
F29・・・Cell IDを位置を示す情報に変換する処理フロー
F30・・・Positioning Method18を参照する処理フロー
F31・・・OTDOA測位方式が選択されているかどうかを確認する処理フロー
F32・・・Method Type19を参照する処理フロー
F33・・・UE-basedかどうかを確認する処理フロー
F34・・・COMMON MEASUREMENT INITIATIONメッセージを送信する処理フロー
F35・・・UE-based OTDOA測位用のassistance dataを生成する処理フロー
F36・・・ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージを送信する処理フロー
F37・・・UE-assisted OTDOA測位用のassistance dataを生成する処理フロー
F38・・・ASSISTANCE DATA DELIVERYメッセージを送信する処理フロー
F39・・・COMMON MEASUREMENT INITIATIONメッセージを送信する処理フロー
F40・・・COMMON MEASUREMENT INITIATION RESPONSEメッセージを受信する処理フロー
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F41・・・測定結果を保存する処理フロー
F42・・・測位アプリケーションを起動する処理フロー
F43・・・UE30に対して自局の測位能力を通知する要求を送信する処理フロー
F44・・・UE30からの応答を待つ処理フロー
F45・・・UE30からの応答を受信する処理フロー
F46・・・UE30の測位能力を認識する処理フロー
F47・・・UE30が測位方式を選択する能力を有しているかどうかを確認する処理フロー
F48・・・要求精度を確認する処理フロー
F49・・・要求精度を満たす測位方式が選択可能かどうかを確認する処理フローF50・・・
UE30に対して測位要求を送信する処理フロー
F51・・・UE30からの応答を待つ処理フロー
F52・・・UE30からの応答を受信する処理フロー
F53・・・LCSクライアント28に測位結果を報告する処理フロー
F54・・・測位アプリケーションを終了する処理フロー
F55・・・測位方式を選択する処理フロー
F56・・・UE positioning error26を参照する処理フロー
F57・・・何も設定されていないかどうかを確認する処理フロー
F58・・・UE positioning estimate info42を参照する処理フロー
F59・・・測位アプリケーションを起動する処理フロー
F60・・・受信したデータの内容を確認する処理フロー
F61・・・受信したデータが測位能力の通知要求であるかどうか確認する処理フロー
F62・・・測位関連の自局の能力を送信する処理フロー
F63・・・測位アプリケーションを終了する処理フロー
F64・・・受信したデータが測位要求かどうかを確認する処理フロー
F65・・・Positioning Method14を参照する処理フロー
F66・・・測位方式を自局が選択するかどうかを確認する処理フロー
F67・・・測位精度を確認する処理フロー
F68・・・要求精度を満足する測位方式が選択可能であるかどうかを確認する処理フロー
F69・・・測位方式を選択する処理フロー
F70・・・選択した測位方式がassistance dataを必要とするかどうかを確認する処理フロ
ー
F71・・・assistance dataを要求する処理フロー
F72・・・測位アプリケーションを終了する処理フロー
F73・・・選択されている測位方式を認識する処理フロー
F74・・・測位に必要な測定を実行する処理フロー
F75・・・測定に成功したかどうかを確認する処理フロー
F76・・・自局の位置を算出する処理フロー
F77・・・測位結果を送信する処理フロー
F78・・・測位アプリケーションを終了する処理フロー
F79・・・要求精度を満足する測位方式が選択可能かどうかを確認する処理フロー
F80・・・要求精度に近い測位方式が選択可能かどうかを確認する処理フロー
F81・・・測定に成功したかどうかを確認する処理フロー
F82・・・受信したデータの内容を確認する処理フロー
F83・・・受信したデータがassistance dataの要求であるかどうかを確認する処理フロー
F84・・・Node Bでの測定が必要かどうかを確認する処理フロー
F85・・・UE30に対してassistance dataを送信する処理フロー
F86・・・Node Bに対して測定要求を送信する処理フロー
F87・・・Node Bからの応答を待つ処理フロー
F88・・・Node Bからの応答を受信する処理フロー
F89・・・測定に成功したかどうかを確認する処理フロー
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F90・・・UE30に対してassistance dataを提供できないことを通知する処理フロー
F91・・・LCSクライアント28に対して測位結果を送信する処理フロー
F92・・・測位アプリケーションを終了する処理フロー
F93・・・要求精度を認識する処理フロー
F94・・・OTDOA測位は要求精度を満たすかどうかを確認する処理フロー
F95・・・メモリ48を参照して、測定可能なNode Bの数を取得する処理フロー
F96・・・測定可能なNode Bの数が閾値以上であるかどうかを確認する処理フロー
F97・・・測位方式としてOTDOA測位を選択する処理フロー
F98・・・メモリ48を参照して、測定可能なGPS衛星の数を取得する処理フロー
F99・・・測定可能なGPS衛星の数が閾値以上であるかどうかを確認する処理フロー
F100・・・測位方式としてA-GPS測位を選択する処理フロー
F101・・・選択できる測位方式はないと判定する処理フロー
F102・・・測定可能なGPS衛星の数が閾値以上であるかどうかを確認する処理フロー
F103・・・測定可能なNode Bの数が閾値以上であるかどうかを確認する処理フロー
F104・・・選択できる測位方式はないと判定する処理フロー
F105・・・要求精度と要求応答時間を認識する処理フロー
F106・・・OTDOA測位が要求精度を満たすかどうかを確認する処理フロー
F107・・・メモリ48を参照して、OTDOA測位が位置特定までに要する時間を取得する処理
フロー
F108・・・OTDOA測位が、要求応答時間以内で実行可能かどうかを確認する処理フロー
F109・・・測位方式としてOTDOA測位を選択する処理フロー
F110・・・メモリ48を参照して、A-GPS測位が位置特定までに要する時間を取得する処理
フロー
F111・・・A-GPS測位が、要求応答時間以内で実行可能かどうかを確認する処理フロー
F112・・・測位方式としてA-GPS測位を選択する処理フロー
F113・・・選択できる測位方式はないと判定する処理フロー
F114・・・OTDOA測位とA-GPS測位とで位置決定までに要する時間を比較する処理フロー
F115・・・UE5の移動速度を測定する処理フロー
F116・・・メモリ48を参照して、移動速度に関連付けられた測位方式を取得する処理フロ
ー
F117・・・要求精度を満足する測位方式が選択可能であるかどうかを確認する処理フロー
F118・・・測位方式を選択する処理フロー
F119・・・選択できる測位方式はないと判定する処理フロー
F120・・・移動速度を測定する処理フロー
F121・・・メモリ48を参照して、各々の測位方式を使用した場合に位置決定に要する時間
を取得する処理フロー
F122・・・測位方式毎に移動距離を算出する処理フロー
F123・・・移動距離が要求精度以下の測位方式が存在するかどうかを確認する処理フロー
F124・・・要求精度を満足する測位方式が選択可能かどうかを確認する処理フロー
F125・・・測位方式を選択する処理フロー
F126・・・選択可能な測位方式はないと判定する処理フロー
F127・・・測位方式毎に一時的に測位精度を再定義する処理フロー
F128・・・最も測位精度の高い測位方式を選択する処理フロー
F129・・・要求精度を認識する処理フロー
F130・・・メモリ48を参照して、測位履歴を取得する処理フロー
F131・・・あらかじめ規定された時間経過していない測位履歴があるかどうかを確認する
処理フロー
F132・・・履歴として記録されている測位精度が要求精度を満足しているかどうかを確認
する処理フロー
F133・・・履歴として記録されている位置を自局の位置とする処理フロー
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F134・・・測位方式を選択する処理を行う処理フロー
1・・・外部ネットワーク
2・・・LCSクライアント
3・・・コア網
4・・・RAN
5・・・UE
6・・・GMLC
7・・・MSC
8・・・SGSN
9・・・RNC
10・・・Node B
11・・・水平方向の要求精度についての情報
12・・・垂直方向の要求精度についての情報
13・・・測位結果の報告がなされるまで時間についての情報
14・・・使用する測位方式についての情報
15・・・測定結果あるいは測位結果の報告がなされるまでの時間についての情報
16・・・水平方向の要求精度についての情報
17・・・垂直方向の要求精度についての情報
18・・・使用する測位方式についての情報
19・・・演算処理をUEが行うのかどうかについての情報
20・・・演算処理をUEが行わない場合のOTDOA測位に必要なassistance dataについての情
報
21・・・演算処理をUEが行う場合のOTDOA測位に必要なassistance dataについての情報
22・・・A-GPS測位に必要なassistance dataについての情報
23・・・基地局からの信号の到着時間差についての情報
24・・・UEの位置についての情報
25・・・GPS衛星から受信した信号の位相差についての情報
26・・・測定あるいは演算処理に失敗した原因についての情報
27・・・UEの位置についての情報
28・・・LCSクライアント
29・・・測位サーバ
30・・・UE
31・・・アプリケーション・データの要求の種別についての情報
32・・・アプリケーション・データに含まれている報告内容についての情報
33・・・測位方式を選択する能力を有しているかどうかについての情報
34・・・サポートしているA-GPS測位の方式についての情報
35・・・アプリケーション・データに含まれている要求内容についての情報
36・・・アプリケーション・データの報告の種別についての情報
37・・・Node B
38・・・GPS信号受信部
39・・・アンテナ
40・・・基地局信号送受信部
41・・・アンテナ切り替え部
42・・・GPS信号測定部
43・・・UE動作制御部
44・・・基地局信号測定部
45・・・移動速度測定部
46・・・メッセージ送受信部
47・・・位置演算処理部
48・・・メモリ
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49・・・アプリケーション制御部
101・・・移動局
102・・・基地局
103・・・制御装置
104・・・測位要求装置
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