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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　絶対地理的ロケーション測定値を使用してモバイルデバイスの第1の地理的ロケーショ
ンを判定するステップと、
　前記モバイルデバイスの複数の近接センサを使用して近接度データを収集するステップ
と、
　前記近接度データを使用してユーザに対する前記モバイルデバイスの位置を判定するス
テップと、
　前記近接度データを使用して判定された前記ユーザに対する前記モバイルデバイスの位
置に基づき、複数の最長許容期間から最長許容期間を選択し、デッドレコニング技法を使
用して前記モバイルデバイスを追跡するステップと
を含み、
　前記デッドレコニング技法が、前記第1の地理的ロケーションからの前記モバイルデバ
イスの変位を示す情報に少なくとも部分的に基づき、前記モバイルデバイスの第2の地理
的ロケーションを判定することを含み、
　前記複数の最長許容期間の各々が、前記ユーザに対する前記モバイルデバイスの異なる
位置に関連付けられる、方法。
【請求項２】
　前記デッドレコニング技法により、前記最長許容期間にわたって前記モバイルデバイス
を追跡するステップをさらに含む、請求項1に記載の方法。
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【請求項３】
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの胸または脚に近接していると判定することに応答
して、前記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するステップであって、前
記第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも長い持
続時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの耳に近
接していることに関連付けられる、ステップをさらに含む、請求項1に記載の方法。
【請求項４】
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの耳に近接していると判定することに応答して、前
記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するステップであって、前記第1の最
長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも短い持続時間を
有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの脚または胸に近
接していることに関連付けられる、ステップをさらに含む、請求項1に記載の方法。
【請求項５】
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの手に握られていると判定されることに応答して、
前記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するステップであって、前記第1の
最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも短い持続時間
を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの脚または胸に
近接していることに関連付けられる、ステップをさらに含む、請求項1に記載の方法。
【請求項６】
　変位を示す前記情報が、前記モバイルデバイスを追跡するために使用される加速度デー
タを含む、請求項1に記載の方法。
【請求項７】
　前記モバイルデバイスの加速度計を使用して加速度データを収集するステップと、
　前記加速度データを使用して、前記モバイルデバイスの第2の地理的ロケーションを判
定するステップと
をさらに含む、請求項6に記載の方法。
【請求項８】
　前記複数の近接センサが複数の容量性近接センサである、請求項1に記載の方法。
【請求項９】
　前記モバイルデバイスが前記ユーザから離れているか否かを判定するステップと、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザから離れていると判定することに応答して、変位を
示す前記情報を使用して前記モバイルデバイスを追跡することを停止するステップと
をさらに含む、請求項1に記載の方法。
【請求項１０】
　前記複数の近接センサの第1の近接センサが前記モバイルデバイスのスピーカに近接し
、
　前記複数の近接センサの第2の近接センサは、前記ユーザが前記モバイルデバイスを握
っているか否かを判定するように構成される、請求項1に記載の方法。
【請求項１１】
　複数の近接センサと、
　プロセッサとを含むモバイルデバイスであって、前記プロセッサが、
　絶対地理的ロケーション測定値を使用して前記モバイルデバイスの第1の地理的ロケー
ションを判定すること、
　前記複数の近接センサを使用して近接度データを収集すること、
　前記近接度データを使用してユーザに対する前記モバイルデバイスの位置を判定するこ
と、および
　前記近接度データを使用して判定された前記ユーザに対する前記モバイルデバイスの位
置に基づき、複数の最長許容期間から最長許容期間を選択し、デッドレコニング技法を使
用して前記モバイルデバイスを追跡すること
を行うように構成され、
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　前記デッドレコニング技法が、前記第1の地理的ロケーションからの前記モバイルデバ
イスの変位を示す情報に少なくとも部分的に基づき、前記モバイルデバイスの第2の地理
的ロケーションを判定することを含み、
　前記複数の最長許容期間の各々が、前記ユーザに対する前記モバイルデバイスの異なる
位置に関連付けられる、モバイルデバイス。
【請求項１２】
　前記プロセッサが、
　前記デッドレコニング技法により前記最長許容期間にわたって前記モバイルデバイスを
追跡するようにさらに構成される、請求項11に記載のモバイルデバイス。
【請求項１３】
　前記プロセッサは、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの胸または脚に近接していると判定することに応答
して、前記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するようにさらに構成され
、前記第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも長
い持続時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの耳
に近接していることに関連付けられる、請求項11に記載のモバイルデバイス。
【請求項１４】
　前記プロセッサは、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの耳に近接していると判定することに応答して、前
記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するようにさらに構成され、前記第1
の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも短い持続時
間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの胸または脚
に近接することに関連付けられる、請求項11に記載のモバイルデバイス。
【請求項１５】
　前記プロセッサは、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの手に握られていると判定されることに応答して、
前記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するようにさらに構成され、前記
第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも短い持続
時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの胸または
脚に近接していることに関連付けられる、請求項11に記載のモバイルデバイス。
【請求項１６】
　前記モバイルデバイスが、加速度計をさらに含み、変位を示す前記情報が、前記加速度
計の使用から得られる加速度データを含む、請求項11に記載のモバイルデバイス。
【請求項１７】
前記複数の近接センサが複数の容量性近接センサである、請求項11に記載のモバイルデバ
イス。
【請求項１８】
　前記プロセッサが、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザから離れているか否かを判定すること、および
　前記モバイルデバイスが前記ユーザから離れていると判定することに応答して、変位を
示す前記情報を使用して前記モバイルデバイスを追跡することを停止すること
を行うようにさらに構成される、請求項11に記載のモバイルデバイス。
【請求項１９】
　前記複数の近接センサの第1の近接センサが前記モバイルデバイスのスピーカに近接し
、
　前記複数の近接センサの第2の近接センサは、前記ユーザが前記モバイルデバイスを握
っているか否かを判定するように構成される、請求項11に記載のモバイルデバイス。
【請求項２０】
　前記複数の近接センサの第3の近接センサが、前記モバイルデバイスの後部に近接し、
　前記複数の近接センサの第1の近接センサ、および前記複数の近接センサの第2の近接セ
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ンサが、前記モバイルデバイスの面上に位置する、請求項18に記載のモバイルデバイス。
【請求項２１】
　プロセッサ可読命令を含む非一時性コンピュータ可読記憶媒体であって、前記プロセッ
サ可読命令は、プロセッサによって実行される時に、
　絶対地理的ロケーション測定値を使用してモバイルデバイスの第1の地理的ロケーショ
ンを判定すること、
　複数の近接センサから受信される近接度データを分析すること、
　前記近接度データを使用してユーザに対するモバイルデバイスの位置を判定すること、
および
　前記近接度データを使用して判定された前記ユーザに対する前記モバイルデバイスの位
置に基づき、複数の最長許容期間から、デッドレコニング技法を使用して前記モバイルデ
バイスを追跡する最長許容期間を選択すること
を前記プロセッサに行わせ、
　前記デッドレコニング技法が、前記第1の地理的ロケーションからの前記モバイルデバ
イスの変位を示す情報に少なくとも部分的に基づき、前記モバイルデバイスの第2の地理
的ロケーションを判定することを含み、
　前記複数の最長許容期間の各々が、前記ユーザに対する前記モバイルデバイスの異なる
位置に関連付けられる、非一時性コンピュータ可読記憶媒体。
【請求項２２】
　前記プロセッサ可読命令は、前記プロセッサによって実行される時に前記プロセッサに
、
　前記デッドレコニング技法により、前記最長許容期間にわたって前記モバイルデバイス
を追跡すること
を行わせるプロセッサ可読命令をさらに含む、請求項21に記載の非一時性コンピュータ可
読記憶媒体。
【請求項２３】
　前記プロセッサ可読命令は、前記プロセッサによって実行される時に前記プロセッサに
、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの胸または脚に近接していると判定することに応答
して、前記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択すること
を行わせるプロセッサ可読命令をさらに含み、
　前記第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも長
い持続時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの耳
に近接していることに関連付けられる、請求項21に記載の非一時性コンピュータ可読記憶
媒体。
【請求項２４】
　前記プロセッサ可読命令は、前記プロセッサによって実行される時に前記プロセッサに
、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの耳に近接していると判定することに応答して、前
記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択すること
を行わせるプロセッサ可読命令をさらに含み、
　前記第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも短
い持続時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの脚
または胸に近接していることに関連付けられる、請求項21に記載の非一時性コンピュータ
可読記憶媒体。
【請求項２５】
　前記プロセッサ可読命令は、前記プロセッサによって実行される時に前記プロセッサに
、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの手に握られていると判定されることに応答して、
前記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択すること
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を行わせるプロセッサ可読命令をさらに含み、
　前記第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも短
い持続時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの脚
または胸に近接していることに関連付けられる、請求項21に記載の非一時性コンピュータ
可読記憶媒体。
【請求項２６】
　前記デッドレコニング技法が、加速度データを使用して、前記モバイルデバイスの第2
の地理的ロケーションを判定することを含む、請求項21に記載の非一時性コンピュータ可
読記憶媒体。
【請求項２７】
　前記プロセッサ可読命令は、前記プロセッサによって実行される時に前記プロセッサに
、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザから離れているか否かを判定すること、および
　前記モバイルデバイスが前記ユーザから離れていると判定することに応答して、前記デ
ッドレコニング技法を使用して前記モバイルデバイスを追跡することを停止すること
を行わせるプロセッサ可読命令をさらに含む、請求項21に記載の非一時性コンピュータ可
読記憶媒体。
【請求項２８】
　前記複数の近接センサの第1の近接センサが前記モバイルデバイスのスピーカに近接し
、
　前記複数の近接センサの第2の近接センサは、前記ユーザが前記モバイルデバイスを握
っているか否かを判定するように構成される、請求項21に記載の非一時性コンピュータ可
読記憶媒体。
【請求項２９】
　絶対地理的ロケーション測定値を使用してモバイルデバイスの第1の地理的ロケーショ
ンを判定するための手段と、
　モバイルデバイスに関する近接度データを収集するための手段と、
　前記近接度データを使用してユーザに対する前記モバイルデバイスの位置を判定するた
めの手段と、
　前記近接度データを使用して判定された前記ユーザに対する前記モバイルデバイスの位
置に基づき、複数の最長許容期間から最長許容期間を選択し、デッドレコニング技法を使
用して前記モバイルデバイスを追跡するための手段と
を含み、
　前記デッドレコニング技法が、前記第1の地理的ロケーションからの前記モバイルデバ
イスの変位を示す情報に少なくとも部分的に基づき前記モバイルデバイスの第2の地理的
ロケーションを判定することを含み、
　前記複数の最長許容期間の各々が、前記ユーザに対する前記モバイルデバイスの異なる
位置に関連付けられる、装置。
【請求項３０】
　前記デッドレコニング技法により、前記最長許容期間にわたって前記モバイルデバイス
を追跡するための手段をさらに含む、請求項29に記載の装置。
【請求項３１】
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの胸または脚に近接していると判定することに応答
して、前記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するための手段をさらに含
み、前記第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも
長い持続時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの
耳に近接していることに関連付けられる、請求項29に記載の装置。
【請求項３２】
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの耳に近接していると判定することに応答して、前
記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するための手段をさらに含み、前記
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第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも短い持続
時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが前記ユーザの脚または
胸に近接していることに関連付けられる、請求項29に記載の装置。
【請求項３３】
　前記モバイルデバイスが前記ユーザの手に握られていると判定されることに応答して、
前記複数の最長許容期間から第1の最長許容期間を選択するための手段をさらに含み、前
記第1の最長許容期間が、前記複数の最長許容期間からの第2の最長許容期間よりも短い持
続時間を有し、前記第2の最長許容期間が、前記モバイルデバイスが、前記ユーザの胸ま
たは脚に近接することに関連付けられる、請求項29に記載の装置。
【請求項３４】
　変位を示す前記情報が、前記モバイルデバイスの第2の地理的ロケーションを判定する
ための加速度データを含む、請求項29に記載の装置。
【請求項３５】
　前記モバイルデバイスが前記ユーザから離れているか否かを判定するための手段と、
　前記モバイルデバイスが前記ユーザから離れていると判定することに応答して、前記デ
ッドレコニング技法を使用して前記モバイルデバイスを追跡することを停止するための手
段とをさらに含む、請求項29に記載の装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
相互参照
　本出願は、2011年10月28日に出願され、「DEAD RECKONING USING ｃPROXIMITY SENSORS
」という名称を有する米国仮出願第61/553035号および2012年5月18日に出願され、「DEAD
 RECKONING USING PROXIMITY SENSORS」という名称を有する米国非仮出願第13/475603号
の利益および優先権を主張する。これらの参照文献の各々は、あらゆる目的のために参照
によって全体が本明細書に組み込まれる。
【背景技術】
【０００２】
　GPS、セルラー信号三角行列化、または順方向リンクタイミングなどのロケーション判
定技法を使用してモバイルデバイスのロケーションを判定することができる。そのような
ロケーション判定技法は、信号が、3基などの適切な数の衛星またはセルラータワーから
得られるときに適切に働くことができる。しかしながら、モバイルデバイスが適切な数の
衛星またはセルラータワーから信号を受信できない場合、ロケーション判定技法を使用し
てモバイルデバイスの位置を判定することができないことがある。たとえば、モバイルデ
バイスが建物などの構造内に配置されているとき、構造および/または構造内の物体によ
って生じる信号の干渉に起因してGPSベースのロケーション判定技法を常に(または場合に
よっては散発的に)使用するのが困難になることがある。したがって、GPS信号またはセル
ラー信号が唯一の利用可能なロケーション判定技術である場合、モバイルデバイスを使用
して構造内の位置を判定することが可能でなくなることがある。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００３】
　いくつかの実施形態では、デッドレコニングの不正確さを限定するための方法を提示す
る。この方法は、モバイルデバイスの複数の近接センサを使用して近接度データを収集す
ることを含んでよい。この方法は、近接度データを使用してユーザに対するモバイルデバ
イスの位置を判定することを含んでよい。この方法は、ユーザに対するモバイルデバイス
の位置に少なくとも部分的に基づいて、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイ
スのロケーションを判定するかどうかを判定することを含んでよい。
【０００４】
　そのような方法の実施形態は、以下のうちの1つまたは複数を含んでよい。この方法は
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、ある期間の間モバイルデバイスの位置を追跡することを含んでよく、この期間の長さは
ユーザに対するモバイルデバイスの位置に少なくとも部分的に依存する。モバイルデバイ
スがユーザの胸または脚に近接していると判定された場合、モバイルデバイスの位置は第
1の期間の間デッドレコニング技法を使用して追跡されてよい。モバイルデバイスがユー
ザの耳に近接していると判定された場合、モバイルデバイスの位置は第1の期間よりも短
い第2の期間の間デッドレコニング技法を使用して追跡されてよい。モバイルデバイスが
ユーザの手に握られていると判定された場合、モバイルデバイスの位置は第1の期間より
も短い第2の期間の間デッドレコニング技法を使用して追跡されてよい。この方法は、デ
ッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスの位置を判定するかどうかを判定するこ
とに応答して、モバイルデバイスのロケーションの追跡を停止することを含んでよい。デ
ッドレコニング技法は、加速度データを使用してモバイルデバイスのロケーションを判定
することを含んでよい。この方法は、ロケーション判定技法を使用してフィックスロケー
ションを判定することを含んでよく、フィックスロケーションは、デッドレコニング技法
を使用してモバイルデバイスのロケーションを判定するための開始ロケーションとして使
用される。この方法は、モバイルデバイスの加速度計を使用して加速度データを収集する
ことを含んでもよい。この方法は、加速度データを使用してモバイルデバイスのロケーシ
ョンを判定することを含んでよい。複数の近接センサは複数の容量性近接センサであって
よい。モバイルデバイスがユーザから離れていると判定された場合、モバイルデバイスの
位置はデッドレコニング技法を使用して追跡され得ない。複数の近接センサのうちの第1
の近接センサはモバイルデバイスのスピーカに近接してよい。複数の近接センサのうちの
第2の近接センサは、ユーザがモバイルデバイスを握っているときを判定する際に使用で
きるように位置決めされてよい。
【０００５】
　いくつかの実施形態では、デッドレコニングの不正確さを限定するように構成されたモ
バイルデバイスを提示する。モバイルデバイスは、複数の近接センサを含んでよい。モバ
イルデバイスはプロセッサを含んでよい。モバイルデバイスは、プロセッサと通信可能に
結合され、プロセッサによって読取り可能であり、プロセッサ可読命令が記憶されたメモ
リを含んでよい。プロセッサ可読命令は、プロセッサによって実行されたときに、プロセ
ッサに複数の近接センサを使用して近接度データを収集させる。プロセッサ可読命令は、
実行されたときに、プロセッサに近接度データを使用してユーザに対するモバイルデバイ
スの位置を判定させるプロセッサ可読命令をさらに含んでよい。プロセッサ可読命令は、
実行されたときに、プロセッサに、ユーザに対するモバイルデバイスの位置に少なくとも
部分的に基づいて、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスのロケーションを
判定するかどうかを判定させるプロセッサ可読命令をさらに含んでよい。
【０００６】
　そのようなモバイルデバイスの実施形態は、以下のうちの1つまたは複数を含んでよい
。プロセッサ可読命令は、プロセッサによって実行されたときに、プロセッサに、ある期
間の間モバイルデバイスの位置を追跡させるプロセッサ可読命令をさらに含んでよく、こ
の期間の長さはユーザに対するモバイルデバイスの位置に少なくとも部分的に依存する。
プロセッサ可読命令は、モバイルデバイスがユーザの胸または脚に近接していると判定さ
れた場合、第1の期間の間デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスの位置が追
跡されるように構成されてよい。プロセッサ可読命令は、モバイルデバイスがユーザの耳
に近接していると判定された場合、第1の期間よりも短い第2の期間の間デッドレコニング
技法を使用してモバイルデバイスの位置が追跡されるように構成されてよい。プロセッサ
可読命令は、モバイルデバイスがユーザの手に握られていると判定された場合、第1の期
間よりも短い第2の期間の間デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスの位置が
追跡されるように構成されてよい。プロセッサ可読命令は、プロセッサによって実行され
たときに、プロセッサに、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスの位置を判
定するかどうかを判定することに応答して、モバイルデバイスのロケーションの追跡を停
止させるプロセッサ可読命令をさらに含んでよい。



(8) JP 6234515 B2 2017.11.22

10

20

30

40

50

【０００７】
　そのようなモバイルデバイスの実施形態は、以下のうちの1つまたは複数を含んでよい
。モバイルデバイスは加速度計を含んでよく、デッドレコニング技法は、加速度計からの
加速度データを使用してモバイルデバイスのロケーションを判定することを含む。モバイ
ルデバイスはロケーション判定モジュールを含んでよい。プロセッサ可読命令は、プロセ
ッサによって実行されたときに、プロセッサに、ロケーション判定技法を使用してフィッ
クスロケーションを判定させるプロセッサ可読命令をさらに含んでよく、フィックスロケ
ーションは、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスのロケーションを判定す
るための開始ロケーションとして使用される。プロセッサ可読命令は、実行されたときに
、プロセッサに加速度計からの加速度データを分析させるプロセッサ可読命令をさらに含
んでよい。プロセッサ可読命令は、実行されたときに、プロセッサに加速度データを使用
してモバイルデバイスのロケーションを判定させるプロセッサ可読命令をさらに含んでよ
い。複数の近接センサは複数の容量性近接センサであってよい。モバイルデバイスがユー
ザから離れていると判定された場合、モバイルデバイスの位置はデッドレコニング技法を
使用して追跡され得ない。複数の近接センサのうちの第1の近接センサはモバイルデバイ
スのスピーカに近接してよい。複数の近接センサのうちの第2の近接センサは、ユーザが
モバイルデバイスを握っているときを判定する際に使用できるように位置決めされてよい
。複数の近接センサのうちの第3の近接センサは、モバイルデバイスの後部に近接してよ
く、第1の近接センサおよび第2の近接センサはモバイルデバイスの面上に位置する。
【０００８】
　いくつかの実施形態では、デッドレコニングの不正確さを限定するためのコンピュータ
プログラム製品はプロセッサ可読命令を含む。プロセッサ可読命令は、プロセッサによっ
て実行されたときに、プロセッサに複数の近接センサから受け取られた近接度データを分
析させることができる。プロセッサ可読命令は、プロセッサによって実行されたときに、
プロセッサに近接度データを使用してユーザに対するモバイルデバイスの位置を判定させ
ることができる。プロセッサ可読命令は、プロセッサによって実行されたときに、プロセ
ッサに、ユーザに対するモバイルデバイスの位置に少なくとも部分的に基づいて、デッド
レコニング技法を使用してモバイルデバイスのロケーションを判定するかどうかを判定さ
せることができる。
【０００９】
　そのようなコンピュータプログラムの実施形態は、以下のうちの1つまたは複数を含ん
でよい。プロセッサ可読命令は、プロセッサによって実行されたときに、プロセッサに、
ある期間の間モバイルデバイスの位置を追跡させることができ、この期間の長さはユーザ
に対するモバイルデバイスの位置に少なくとも部分的に依存する。プロセッサ可読命令は
、モバイルデバイスがユーザの胸または脚に近接していると判定された場合、第1の期間
の間デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスの位置が追跡されるように構成さ
れてよい。プロセッサ可読命令は、モバイルデバイスがユーザの耳に近接していると判定
された場合、第1の期間よりも短い第2の期間の間デッドレコニング技法を使用してモバイ
ルデバイスの位置が追跡されるように構成されてよい。プロセッサ可読命令は、モバイル
デバイスがユーザの手に握られていると判定された場合、第1の期間よりも短い第2の期間
の間デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスの位置が追跡されるように構成さ
れてよい。プロセッサ可読命令は、プロセッサによって実行されたときに、プロセッサに
、デッドレコニング技術を使用してモバイルデバイスの位置を判定するかどうかを判定す
ることに応答して、モバイルデバイスのロケーションの追跡を停止させることができる。
デッドレコニング技法は、加速度データを使用してモバイルデバイスのロケーションを判
定することを含んでよい。プロセッサ可読命令は、プロセッサによって実行されたときに
、プロセッサに、ロケーション判定技法を使用してフィックスロケーションを判定させる
ことができ、フィックスロケーションは、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバ
イスのロケーションを判定するための開始ロケーションとして使用される。プロセッサ可
読命令は、プロセッサによって実行されたときに、プロセッサに、モバイルデバイスの加
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速度計から受け取られた加速度データを分析させることができる。プロセッサ可読命令は
、プロセッサによって実行されたときに、プロセッサに加速度データを使用してモバイル
デバイスのロケーションを判定させることができる。モバイルデバイスがユーザから離れ
ていると判定された場合、モバイルデバイスの位置はデッドレコニング技法を使用して追
跡され得ない。複数の近接センサのうちの第1の近接センサはモバイルデバイスのスピー
カに近接してよい。複数の近接センサのうちの第2の近接センサは、ユーザがモバイルデ
バイスを握っているときを判定する際に使用できるように位置決めされてよい。
【００１０】
　いくつかの実施形態では、デッドレコニングの不正確さを限定するための装置を提示す
る。この装置は、モバイルデバイスに関する近接度データを収集するための手段を含み得
る。この装置は、近接度データを使用してユーザに対するモバイルデバイスの位置を判定
するための手段を含んでよい。この装置は、ユーザに対するモバイルデバイスの位置に少
なくとも部分的に基づいて、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスのロケー
ションを判定するかどうかを判定するための手段を含んでよい。
【００１１】
　そのような装置の実施形態は、以下のうちの1つまたは複数を含んでよい。この装置は
、ある期間の間モバイルデバイスの位置を追跡するための手段を含んでよく、この期間の
長さはユーザに対するモバイルデバイスの位置に少なくとも部分的に依存する。モバイル
デバイスがユーザの胸または脚に近接していると判定された場合、モバイルデバイスの位
置が第1の期間の間デッドレコニング技法を使用して追跡されてよい。モバイルデバイス
がユーザの耳に近接していると判定された場合、モバイルデバイスの位置が第1の期間よ
りも短い第2の期間の間デッドレコニング技法を使用して追跡されてよい。モバイルデバ
イスがユーザの手に握られていると判定された場合、モバイルデバイスの位置が第1の期
間よりも短い第2の期間の間デッドレコニング技法を使用して追跡されてよい。この装置
は、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスの位置を判定するかどうかを判定
するための手段に応答してモバイルデバイスのロケーションの追跡を停止するための手段
を含んでよい。デッドレコニング技法は、加速度データを使用してモバイルデバイスのロ
ケーションを判定することを含んでよい。この装置は、フィックスロケーションを判定す
るための手段を含んでよく、フィックスロケーションは、デッドレコニング技法を使用し
てモバイルデバイスのロケーションを判定するための開始ロケーションとして使用される
。この装置は、モバイルデバイスの加速度データを収集するための手段を含み得る。この
装置は、加速度データを使用してモバイルデバイスのロケーションを判定するための手段
を含んでよい。モバイルデバイスがユーザから離れていると判定された場合、モバイルデ
バイスの位置はデッドレコニング技法を使用して追跡され得ない。
【図面の簡単な説明】
【００１２】
【図１】複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構成
されたシステムの実施形態のブロック図である。
【図２Ａ】複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構
成されたモバイルデバイスの実施形態を示す図である。
【図２Ｂ】複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構
成されたモバイルデバイスの別の実施形態を示す図である。
【図２Ｃ】複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構
成されたモバイルデバイスの実施形態を示す図である。
【図３】フロアプランおよびデッドレコニングを使用したモバイルデバイスの追跡動作を
表示するモバイルデバイスの実施形態を示す図である。
【図４】複数の近接センサを使用して、ユーザによって保持されている、デッドレコニン
グの不正確さを限定するように構成されたモバイルデバイスの実施形態を示す図である。
【図５】複数の近接センサを使用して、ユーザの耳に保持されている、デッドレコニング
の不正確さを限定するように構成されたモバイルデバイスの実施形態を示す図である。
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【図６】複数の近接センサを使用して、ユーザのポケットの中に携帯されている、デッド
レコニングの不正確さを限定するように構成されたデバイスの実施形態を示す図である。
【図７】複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するための方法
の実施形態を示す図である。
【図８】複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するための方法
の別の実施形態を示す図である。
【図９】コンピュータシステムの実施形態を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１３】
　デッドレコニングは、事前に判定されたロケーションを既知のあるいは推定される速度
、移動時間、および/または移動方向とともに使用して現在のロケーションを判定するこ
とを含んでもよい。したがって、モバイルデバイスの以前のロケーションを使用して、モ
バイルデバイスの判定された移動量および/または判定された方向に基づいてモバイルデ
バイスの新しいロケーションを判定してよい。いくつかの実施形態では、(たとえば、適
切な信号の受信に干渉する建物に入ったことに起因して)もはやGPS、セルラー信号三角行
列化、または順方向リンクタイミングなどのロケーション判定技法を使用できなくなった
後、デッドレコニングを使用してよい。デッドレコニングは、ロケーション判定技法を使
用して判定された最後のロケーション(「フィックス」と呼ばれる)から開始してよい。し
たがって、ロケーション判定技法が利用できないときは、デッドレコニングを使用して少
なくとも近似ロケーションを判定してよい。
【００１４】
　デッドレコニングでは加速度計からのデータを使用してよく、場合によっては、ロケー
ション判定技法が利用できないときにモバイルデバイスの磁力計を使用して少なくともモ
バイルデバイスの近似ロケーションを判定してよい。デッドレコニングは、事前に判定さ
れた位置を使用することによって現在の位置を算出し、既知のまたは推定される移動およ
び進路に基づいて事前に判定された位置を修正するプロセスであってよい。デッドレコニ
ング技法などを介して変位を示す情報を使用して相対ロケーションを判定してよい。一例
として、モバイルデバイスを所持しているユーザが一歩進んだときおよびユーザが一歩進
んだ方向を判定する際に、変位を示す情報がモバイルデバイスによって使用されてよい。
次いで、モバイルデバイスの新しいロケーションおよびモバイルデバイスを所持している
ユーザを判定してよい。そのようなデッドレコニング技法は、建物の中などのGPSおよび/
またはセルラーサービスが利用できない領域においてユーザの相対ロケーションを追跡す
るのを可能にしてよい。
【００１５】
　デッドレコニングを使用して判定されるロケーションの正確さは、デッドレコニング技
法を実行するのに使用されるモバイルデバイスがユーザに対してどこに位置しているかに
応じて異なり得る。モバイルデバイスが、ユーザに対する特定の位置に配置されている場
合に、ユーザに対する他の位置に配置されている場合よりも、ユーザが一歩進んだかどう
かが正しく判定される可能性がより高くなる。たとえば、1つまたは複数の近接センサか
らの入力に基づいて、モバイルデバイスがユーザの胸または脚に接触している状態あるい
は胸または脚の近くに位置している(たとえば、シャツまたはズボンのポケットの中にあ
る)状態(まとめて「近接している状態」と呼ばれる)にあると判定された場合、1つまたは
複数の加速度計からの加速度データを(比較的)高い精度でデッドレコニングに使用して、
ユーザが歩いているときのユーザのロケーションを判定しかつ/あるいはユーザを追跡す
ることができる。モバイルデバイスがユーザによってユーザの耳に近接して保持されてい
る場合、加速度データは、モバイルデバイスがユーザの胸または脚に近接していることを
判定する場合よりもユーザが一歩進んだときを判定する場合の方が精度が低くなることが
あるが、それでも、場合によってはより短い距離および/またはより短い期間について、
ユーザのロケーションを判定するうえで有用であり得る。モバイルデバイスがユーザの手
に保持されている(かつユーザの耳には接触していない)場合、デッドレコニング技法を使
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用してユーザのロケーションを判定するための加速度データとして、モバイルデバイスが
ユーザの耳、胸、または脚に近接するときよりも精度の低いデータが加速度計から受け取
られることがある。最後に、モバイルデバイスがユーザから離れている場合、すなわち、
モバイルデバイスがユーザに近接していない(たとえば、モバイルデバイスがユーザが保
持している財布または装着しているバックパックの中にある)場合、デッドレコニング技
法を使用してユーザが一歩進んだときを判定する際の誤り率がユーザに対するモバイルデ
バイスの他の考えられる位置と比べて高くなるので、デッドレコニングを実行することは
できない。ユーザが一歩進んだことを判定する際の誤り率が高いのは、モバイルデバイス
を保持している財布またはバックパックが跳ね、加速度データがユーザの移動を示さなく
なることに起因する場合がある。したがって、デッドレコニングを実行するかどうかおよ
び/またはデッドレコニングを実行する時間または距離は、モバイルデバイスがユーザに
対してどこに位置すると判定されるかに基づいて異なり得る。
【００１６】
　モバイルデバイスがユーザに対して特定の位置に配置されたときにデッドレコニングが
正確でなくなるので、デッドレコニングが実行される時間の長さおよび/または距離を制
限することが有用である場合がある。この距離および/または時間は、ユーザに対するモ
バイルデバイスの位置に少なくとも部分的に基づいてよい。ある距離および/または時間
を超えると、デッドレコニングを使用して判定されるロケーションは、有用であるとみな
されないほど不正確になることがある。したがって、この距離および/または時間を超え
ると、デッドレコニングは、モバイルデバイスの能力および/または処理リソースの無駄
になることがある。
【００１７】
　モバイルデバイスがユーザに対してどこに位置しているかを判定するには、モバイルデ
バイス上に配置された1つまたは複数の近接センサを使用すればよい。近接センサは、人
体の一部(たとえば、手)などのトリガリングエンティティが、まとめて近接センサに近接
している状態と呼ばれる1)近接センサに接触している状態または2)近接センサの近くに位
置する状態にあることを検出するのに使用されてよい。近接センサの1つの種類は、容量
の変化を検出する容量性近接センサである。そのような容量性近接センサは、1つまたは2
つの電極を含んでよい。二重電極容量性近接センサは、2つの電極間の容量の変化を測定
することによってトリガリングエンティティの存在を検出してよい。容量性近接センサを
使用すると、電極同士が適切な間隔を置いて配置されかつモバイルデバイス上に配置され
た場合に硬貨または鍵などの導電性の物体よりもユーザの体によってトリガされる可能性
が高くなる利点をもたらすことができる。さらに、人体の一部が容量性近接センサの近く
にあるが接触していない場合に容量性近接センサをトリガすることができるので、人体の
その部分は布(たとえば、ズボン、手袋)、モバイルデバイスケース、およびモバイルデバ
イス保護カバーなどの薄い材料を通して容量性近接センサをトリガすることができる。し
たがって、脚などのユーザの体の存在を布(たとえば、ズボン)などの別の物質を通して検
出することができる。
【００１８】
　近接センサは、容量性近接センサであってよく、モバイルデバイスがユーザに対してど
こに位置しているかを検出するために近接センサをタブレットコンピュータ、携帯電話、
スマートフォン、ゲームデバイス、または何らかの他の種類のモバイルデバイスなどのモ
バイルデバイス上に配置してよい。この目的のために、複数組の二重電極容量性近接セン
サを使用してよい。いくつかの実施形態では、複数の単一電極容量性近接センサが使用さ
れる。たとえば、一般にユーザによって保持されるモバイルデバイスの各領域における接
触を検出するために容量性近接センサ用の一対の電極をモバイルデバイスの両側に配置し
てよい。そのような二重電極近接センサ(または一対の単一電極近接センサ)がトリガリン
グエンティティに近接していることを示すデータを出力している場合、モバイルデバイス
がユーザの手に保持されていると仮定してよい。
【００１９】
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　複数の近接センサからの読取値を使用してユーザに対するモバイルデバイスの位置を判
定してよい。たとえば、ユーザが握っていることを検出するように配置された近接センサ
からのデータが、トリガリングエンティティに近接している状態を示し(ユーザがモバイ
ルデバイスを保持している可能性が高いことを示すのに十分である)、それとともにトリ
ガリングエンティティに近接している状態を示す近接度データを出力しているモバイルデ
バイスのスピーカの近くに配置された1つまたは複数の近接センサもトリガリングエンテ
ィティに近接している状態を示している場合、モバイルデバイスがユーザの耳に保持され
ている可能性が高いと判定してよい。ユーザの手に握られている状態を検出するように配
置された近接センサからの近接度データのみがトリガリングエンティティに近接している
状態を示している場合、モバイルデバイスがユーザの前に保持されているかまたはユーザ
の横に携帯されていると判定してよい。モバイルデバイスの表または裏の1つまたは複数
の近接センサがトリガリングエンティティに近接している状態を示しているが、握り近接
センサはトリガリングエンティティに近接している状態を示していない場合、モバイルデ
バイスがユーザのポケット(たとえば、シャツまたはズボンのポケット)の中にあると判定
してよい。ユーザに対するモバイルデバイスの他の位置を判定することが可能であってよ
い。
【００２０】
　モバイルデバイスがユーザに対してどこに位置しているかに基づいて、デッドレコニン
グを1)使用してもまたは使用しなくてもよく、2)使用する場合には最長期間および/また
は定められた最長距離にわたって使用してよい。たとえば、デッドレコニング技法では、
モバイルデバイスの1つまたは複数の加速度計および1つまたは複数の磁力計からデータを
収集して、ユーザが一歩進んだときおよび/または一歩進んだ方向を判定してよい。一歩
進んだことおよび/または一歩進んだ方向を正確に判定できるかどうかは、ユーザに対し
てモバイルデバイスがどこに位置しているかに応じて異なってよい。たとえば、1つまた
は複数の加速度計を使用して収集された加速度データは、モバイルデバイスがユーザのポ
ケットの中にある場合、モバイルデバイスがユーザの耳に保持されている場合よりも、デ
ッドレコニングに使用するうえでより正確であり得る。モバイルデバイスがユーザに対し
てどこに位置していると判定されるかに基づいて、デッドレコニングを実行すべきかどう
かに関して判定を下してよく、デッドレコニングを実行すべきである場合、デッドレコニ
ングを停止する前にどれだけの期間またはどれだけの距離にわたって実行すべきかに関し
て判定を下すべきである。デッドレコニングを実行する時間または距離が長くなるほど精
度が低くなる可能性が高いので、デッドレコニングを実行することのできる最長時間また
は距離は限定されてよい。もはやデッドレコニングが使用されなくなった後、デッドレコ
ニングに使用されるモバイルデバイスのコンポーネントのいくつかまたはすべてを非アク
ティブ化してよい。そのような非アクティブ化状態はバッテリー電力を節約し得る。
【００２１】
　図1は、デッドレコニングの不正確さを限定するように構成されたシステム100の実施形
態を示す。システム100は、デッドレコニング技法を実行するように構成されてもよい。
システム100は、プロセッサ110と、近接センサ120と、加速度計130と、ディスプレイ140
と、ストレージ150と、ロケーション判定モジュール160と、磁力計170とを含む。システ
ム100は、より大きいシステムの一部であってもよい。たとえば、システム100は、さらな
るコンポーネントを含むモバイルデバイスの一部であってよい。たとえば、システム100
を一部として含んでよいモバイルデバイスは、ほんのいくつかの例を挙げれば、携帯電話
(たとえば、スマートフォン)、タブレットコンピュータ、携帯情報端末、またはゲームデ
バイスであってよい。システム100は、図9のコンピュータシステム900などのコンピュー
タシステムの一部であってよい。
【００２２】
　プロセッサ110は、近接センサ120、加速度計130、および磁力計170などの1つまたは複
数のセンサからデータを受け取って処理するように構成された汎用プロセッサまたは専用
プロセッサであってよい。プロセッサ110は、ストレージ150およびディスプレイ140と相
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互作用し、ロケーション判定モジュール160から位置データを受け取ってもよい。
【００２３】
　プロセッサ110は、近接センサ120と通信してよい。システム100は1つまたは複数の近接
センサ120を含んでよい。したがって、いくつかの実施形態は、プロセッサ110と通信する
2つ、3つ、4つ、またはそれ以上の近接センサを有してよい。近接センサ120-1などの各近
接センサは、単一電極容量性近接センサを含んでよい。いくつかの実施形態では、1つま
たは複数の近接センサは二重電極容量性近接センサであってよい。したがって、近接セン
サ120-1などの各近接センサは1つまたは複数の電極を含んでよい。これらの近接センサの
各々は、トリガリングエンティティが近接センサの範囲内であるかどうかを示すデータを
プロセッサ110に周期的に送ってよい。各近接センサは、トリガリングエンティティが近
接センサの電極にどれだけ近いかを示す強度値を送ってもよい。トリガリングエンティテ
ィは、近接センサによって測定される容量を変化させる任意のエンティティであってよい
。ユーザの体の一部がユーザによって使用されるとき、その部分はトリガリングエンティ
ティとして働くことができる。近接センサの近くに位置するユーザの手が近接センサによ
ってトリガリングエンティティとして検知されてよい。そのような近接センサは、トリガ
リングエンティティが近接センサに接触しているとき、およびトリガリングエンティティ
が近接センサの近くに位置しているとき(まとめて、近接している、と呼ばれる)を判定す
るように構成されてよい。したがって、近接センサ120の各近接センサがトリガリングエ
ンティティの存在を検出する場合、トリガリングエンティティが近接センサの1つまたは
複数の電極と直接接触する必要はない。
【００２４】
　近接センサについての上記の説明は容量性近接センサの使用を対象としているが、いく
つかの実施形態では容量性近接センサ以外の近接センサを使用してよいことを理解された
い。さらに、いくつかの実施形態は、複数の種類の近接センサを使用してよく、たとえば
、モバイルデバイスは単一電極容量性近接センサと二重電極容量性近接センサの両方およ
び/または他の種類の近接センサを含んでよい。
【００２５】
　プロセッサ110は、加速度計130などの1つまたは複数の加速度計と通信してよい。加速
度計130は、プロセッサ110に加速度データを供給してよい。そのような加速度データは、
加速度の方向および加速度の大きさを示してよい。たとえば、ユーザの処理システム100
が移動すると、加速度計130からの加速度データは、移動したことを判定するためにプロ
セッサ110によって使用できる加速度の変化を示すことができる。いくつかの実施形態で
は、複数の加速度計から加速度データを受け取ることによってより正確な結果を得ること
ができる。そのようなデータは、プロセッサ110によって平均されてもまたは他の方法で
組み合わされてもよい。加速度計130は、デッドレコニングが実行されていないときには
使用不能にされてよく、したがって、電力が節約される。
【００２６】
　プロセッサ110は、ディスプレイ140と通信してよい。ディスプレイ140は、モバイルデ
バイスのユーザにテキストおよび/またはグラフィックスを視覚的に提示するために使用
されてよい。ディスプレイ140がアクティブであるかそれとも非アクティブであるか(たと
えば、オンにされるかそれともオフにされるか)は、近接センサ120から受け取られるデー
タに基づいてよい。たとえば、ディスプレイ140は、近接センサ120からの近接度データが
、システム100を含むモバイルデバイスがユーザの手に保持されていることを示すときに
アクティブ化されてよい。近接センサ120からのデータが、システム100を含むモバイルデ
バイスがユーザの手に保持されており、ユーザの耳に近接している可能性が高いことを示
している場合、ユーザがディスプレイ140を見ている可能性が低いのでディスプレイ140は
非アクティブ化されてよい。近接センサ120からのデータが、モバイルデバイスがユーザ
の耳から離れたことを示している場合、ディスプレイ140は再アクティブ化されてよい。
したがって、ディスプレイ140がアクティブである時間を短縮することによってディスプ
レイ140によって消費される電力を低減させることができる。
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【００２７】
　プロセッサ110は、ストレージ150からデータを読み取りかつストレージ150にデータを
書き込むことが可能であってよい。ストレージ150は、検出される一歩ごとにどのくらい
の距離を移動したかが判定されるかに関するデータ、ユーザに対するシステム100の位置
に基づいてデッドレコニングをどのくらいの期間および/またはどのくらいの距離にわた
って実行させるべきかに関するデータ、ならびに/あるいはデッドレコニングが実行され
ていないときにシステム100のあるコンポーネントを使用不能にすべきであるかどうかに
関するデータを記憶するために使用されてよい。
【００２８】
　ロケーション判定モジュール160は、GPSモジュール、セルラー信号三角行列化モジュー
ル、または順方向リンクタイミングモジュールなどの全地球航法衛星システムモジュール
に相当し得る。より一般的には、ロケーション判定モジュール160は、絶対ロケーション
測定値を得ることによって絶対ロケーションを判定してよい。そのような絶対ロケーショ
ン測定値は、必ずしも高い精度を意味するとは限らず、絶対ロケーションは、緯度および
経度、所在地住所など、座標系において得られるロケーション測定値に言及し得る。ロケ
ーション判定モジュール160が、適切な数の衛星またはセルラータワーから信号を受信す
ることを含んでよい、適切な信号を受信することが可能であるとき、プロセッサ110はロ
ケーション判定モジュール160からのデータを使用してシステム100の位置を判定してよい
。ロケーション判定モジュール160を使用して正確なロケーションを判定することができ
ないとき、プロセッサ110はデッドレコニング技法に依存してシステム100の位置を判定し
てよい。プロセッサ110は、ロケーション判定モジュール160から受け取られた直前の正確
な位置をデッドレコニング技法のフィックスとして使用してよい。
【００２９】
　システム100は、磁力計170などの1つまたは複数の磁力計を含んでよい。磁力計170は、
プロセッサ110と通信してよい。磁力計170を使用して、システム100が向けられた方向を
判定してよい。磁力計170は、システム100が向けられた羅針方位を特定するように構成さ
れてよい。したがって、磁力計170は、羅針方位を示すデータをプロセッサ110に出力して
よい。加速度計130を使用して、システム100を含むモバイルデバイスを保持しているユー
ザが一歩進んだときを判定する場合、磁力計170を使用してこの歩みの羅針方位を判定し
てよい。
【００３０】
　図2Aは、複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構
成されたモバイルデバイス200Aの実施形態の正面図である。モバイルデバイス200Aは、図
1のシステム100または複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定す
るように構成された何らかの他のシステムを含んでよい。図示のように、モバイルデバイ
ス200Aの正面にディスプレイ240が示されている。モバイルデバイス200Aはケース210を含
んでよい。モバイルデバイス200Aは、スピーカ220とマイクロフォン230とをさらに含んで
よい。ケース210には、近接センサ250、255、260、および265などの複数の近接センサが
結合されてよい。近接センサ250および255は、2つの単一電極近接センサまたは単一の二
重電極近接センサの2つの電極に相当し得る。近接センサ250および255は、スピーカ220に
近接してよい。近接センサ250および255を使用して、モバイルデバイス200Aのスピーカが
ユーザの耳に近接している可能性が高いときを判定してよい。近接センサ260および265は
、2つの単一電極近接センサまたは単一の二重電極近接センサの2つの電極に相当し得る。
近接センサ260および265を使用して、モバイルデバイス200Aがシャツまたはズボンのポケ
ットの中などのようにユーザの体に接触している可能性が高いときを判定してよい。近接
センサ260および265は、釣銭および/または鍵などの、よくポケットに入っている品目の
存在が、モバイルデバイスがユーザの体に近接している状態と混同されないように互いに
十分に分離されてよい。各近接センサは、モバイルデバイスの外部から見えなくてよいこ
とを示すように点線を使用して示されているが、各近接センサは、ユーザから見えないよ
うにケース210内に配置されてよい。いくつかの実施形態では、近接センサは、ユーザか
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ら見えるように配置されてよい。
【００３１】
　図2Bは、複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構
成されたモバイルデバイスの実施形態の背面図である。モバイルデバイス200Bは、異なる
視点から(たとえば、ディスプレイ240が見えないようにモバイルデバイス200Aの後ろから
)見た図2Aのモバイルデバイス200Aであってよい。ケース210の背後には、近接センサ270
および275などの複数の近接センサが結合されてよい。近接センサ270および275は、2つの
単一電極近接センサまたは単一の二重電極近接センサの2つの電極に相当し得る。近接セ
ンサ270および275を使用して、モバイルデバイス200Bがシャツまたはズボンのポケットの
中などのようにユーザの体に接触しているときを判定してよい。近接センサ270および275
は、釣銭および/または鍵などの、よくポケットに入っている品目の存在が、モバイルデ
バイスがユーザの体に近接している状態と混同されないように互いに十分に分離されてよ
い。近接センサ270および275は、見えなくてよいことを示すように点線を使用して示され
ているが、各近接センサは、ユーザから見えないようにケース210内に配置されてよい。
モバイルデバイス200B上の近接センサの数は、例示を目的としたものに過ぎず、これより
も多いかまたは少ない数の近接センサが各側に存在してよい。
【００３２】
　モバイルデバイス200B上にはカメラ277も存在する。カメラ277は、静止画像および/ま
たは映像を取り込むのに使用されてよい。カメラ277は、拡張現実機能、ビデオチャット
などの目的に使用されてもよい。いくつかの実施形態では、代替または追加として、前方
監視カメラがモバイルデバイス200A上に存在してよい。
【００３３】
　図2Cは、複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構
成されたモバイルデバイスの実施形態の側面図である。モバイルデバイス200Cは、左側ま
たは右側から見た際の、図2Aのモバイルデバイス200Aおよび図2Bのモバイルデバイス200B
であってよい。モバイルデバイス200C上に近接センサ280が存在してよい。近接センサ280
は、単一電極容量性近接センサであってもまたは二重電極近接センサの電極に相当しても
よい。モバイルデバイス200Cの反対側には別の近接センサ(または二重容量性近接センサ
の電極)が存在してよい。したがって、ユーザが一般に使用時に(たとえば、通話したり、
eメールを読んだりすること)モバイルデバイスを握る領域に近接する状態が近接センサ28
0(および相補的近接センサまたは相補的電極)によって検知されてよい。モバイルデバイ
ス200Cの側面にさらなる近接センサが存在してもよい。
【００３４】
　図2A～図2Cには、点線矢印によって表された仮想軸も示されている。そのような軸はモ
バイルデバイスの座標系に存在する。モバイルデバイスの1つまたは複数の加速度計によ
って検出された加速度の方向は、そのような座標系に従って解釈されてよい。図2Aを参照
すると分かるように、x軸201は(図2Aにおける)右側が正であり、(図2Aにおける)左側が負
である。Y軸202は、モバイルデバイス200Aの(図2Aにおける)頂部に向かって正であり、(
図2Aにおける)底部に向かって負である。Z軸203は、図2Cに示すようにモバイルデバイス2
00Aを通過する。x軸201およびz軸203の極性は、図2Bでは反転されているように示されて
いる。これは、モバイルデバイスが反転され、したがって、モバイルデバイスの座標系を
そのまま使用するには、これらの軸も反転しなければならないからである。図2Cはy軸202
およびz軸203を示す。図2Cでは、ディスプレイ240(図示せず)を含むデバイスの正面が(図
2Cにおける)右側に示されている。
【００３５】
　図3は、デッドレコニング技法を実行し、複数の近接センサを使用してデッドレコニン
グの不正確さを限定するように構成されたモバイルデバイス300の実施形態を示す。モバ
イルデバイス300は、システム100またはデッドレコニングの不正確さを限定するための何
らかの他のシステムを含んでよい。モバイルデバイス300は、モバイルデバイス200A、200
B、および/または200Cのうちの任意のモバイルデバイスまたはすべてのモバイルデバイス
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に相当してよい。
【００３６】
　図示のように、モバイルデバイス300は、ある建物の床の内部のフロアマップを表示し
ており、モバイルデバイス300のロケーションが追跡されている。フロアマップ310は、モ
バイルデバイス300によって記憶されるかまたはアクセスされてよい。モバイルデバイス3
00がフロアマップ310上のどこかに位置していると判定されたときは、表示すべき1組のフ
ロアマップからフロアマップ310を選択してよい。使用すべき適切なフロアマップの判定
が、ユーザ入力に基づいて行われても(たとえば、ユーザは1組のフロアマップからフロア
マップを選択する)、またはモバイルデバイスがロケーション判定モジュールからのデー
タを使用して、どのフロアマップが適切であるかを判定してもよい。
【００３７】
　フィックスロケーション315は、ロケーション判定モジュールを使用して判定されたモ
バイルデバイス300の直前のロケーションを示すことができ、したがって、モバイルデバ
イス300がロケーション判定モジュールを使用してモバイルデバイス300のロケーションを
判定することが可能な状態をどこで停止したかも示すことができる。図示のように、フィ
ックスロケーション315がフロアマップ310上に存在する入口の所に配置されている。フロ
アマップ310によって表される建物からの干渉がロケーション判定モジュールを効果的に
使用する能力を低下させることがあるので、一般に建物の内部の入口の近くにフィックス
ロケーションが設けられてよい。フィックスロケーション315は、デッドレコニング技法
が使用を開始されている位置および、このフィックスロケーションがデッドレコニング技
法の開始点として使用されることを示してもよい。
【００３８】
　モバイルデバイス300(およびモバイルデバイス300を所持するユーザ)が移動する経路が
、モバイルデバイス300によって表示されるようにフロアマップ310上に示されてよい。こ
れによって、モバイルデバイス300のユーザが、フロアマップ310によって表されている建
物の床の上のユーザのロケーションを判定することが可能になり得る。フロアマップ310
はモバイルデバイス300によって提示されるように示されるが、追加または代替として、
フロアマップを他のあるユーザにリモートに提示してもよい。したがって、モバイルデバ
イス300は、モバイルデバイス300を所持するユーザを追跡するために他のある当事者によ
って使用されてよい。1つまたは複数の加速度計によって収集される加速度データ、磁力
計からの方向性データ、および/またはユーザの歩みごとの既知の移動距離または推定移
動距離を使用して、フロアマップ310による表示に応じてユーザがどれだけの距離をどの
方向に移動したかを判定してよい。
【００３９】
　モバイルデバイス300がモバイルデバイス300を所持するユーザに対してどこに位置する
かに応じて、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイス300が移動したと判定さ
れた経路に沿って様々な信頼レベルが示されてよい。たとえば、各線分は、モバイルデバ
イス300がユーザに対して位置すると判定された場所を、色および/またはパターンなどに
よって示してよい。たとえば、線分330および350は、モバイルデバイス300がユーザのポ
ケットの中にあったことを示してよい。点線の線分340は、モバイルデバイス300がユーザ
の手に握られていたことを示してよい。線分360は、モバイルデバイス300がバックパック
の中にあったかまたは他の理由でユーザから離れていたことを示してよい。ロケーション
370は、デッドレコニング技法を使用して判定されるモバイルデバイス300の現在のロケー
ションであってよい。この位置は、推定値を表してよく、デッドレコニング技法を使用し
て行われた以前の移動量測定の精度の影響を受ける。モバイルデバイスがユーザによって
どのように保持されていたか、移動距離、および/または経過時間に基づいて、ロケーシ
ョン370に関連して信頼レベルを提示してよい。
【００４０】
　ロケーション370は、モバイルデバイス300(およびユーザ)の現在の位置を表す代わりに
、デッドレコニング技法がモバイルデバイス300によって実行されるのを中止したロケー
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ションを示してよい。デッドレコニング技法は、判定されるロケーションがもはや有用で
あるほど正確であるとはみなされないことを理由として中止されることがある。デッドレ
コニング測定を停止したことの判定は、デッドレコニング技法が使用開始されてからの経
過時間、モバイルデバイス300による経過移動距離、および/またはデッドレコニング技法
が実行されていた間のユーザに対するモバイルデバイス300の位置に基づいてよい。デッ
ドレコニング技法の実行が停止された場合、電力を節約するためにモバイルデバイス300
の1つまたは複数のコンポーネントの電源を落としてよい。
【００４１】
　図4は、複数の近接センサを使用して、ユーザによって保持されている、デッドレコニ
ングの不正確さを限定するように構成されたモバイルデバイス410の実施形態400を示す。
モバイルデバイス410は、モバイルデバイス200A、200B、200C、または300、あるいは複数
の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構成された何らか
の他のモバイルデバイスに相当してよい。モバイルデバイス410は、図1のシステム100ま
たはデッドレコニング技法の不正確さを限定するための何らかの他のシステムを含んでよ
い。実施形態400は、ユーザが歩いているかまたはモバイルデバイス410を使用している間
にモバイルデバイス410がユーザによってどのように保持され得るかを表す。
【００４２】
　モバイルデバイス410はユーザの手420によって保持されてよい。図2Cの近接センサ280
およびモバイルデバイスの反対側の近接センサまたは電極は、手420が近接していること
を示す近接度データを収集してよい。そのような近接センサが、トリガリングエンティテ
ィに近接している状態を示し、他の近接センサが、トリガリングエンティティに近接して
いる状態を示していない場合、モバイルデバイス410がユーザの手420に保持されているが
ユーザの耳には保持されていない可能性が高いことを示すことができる。たとえば、(場
合によってはユーザが歩いている間)モバイルデバイス410のディスプレイを使用するか、
あるいは(この場合も、場合によってはユーザが歩いている間)ユーザがタイプ入力するか
またはその他の方法でモバイルデバイスにデータを入力するか、あるいは(場合によって
はユーザが歩いている間)モバイルデバイス410がユーザの横に保持されていてよい。
【００４３】
　図5は、複数の近接センサを使用して、モバイルデバイス510がユーザ530によって保持
されている間に実行されるデッドレコニングの不正確さを限定するように構成されたモバ
イルデバイス510の実施形態500を示す。モバイルデバイス510は、モバイルデバイス200A
、200B、200C、300、410、または複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確
さを限定するように構成された何らかの他のモバイルデバイスに相当してよい。モバイル
デバイス510は、図1のシステム100またはデッドレコニングの不正確さを限定するための
何らかの他のシステムを含んでよい。実施形態500は、ユーザが通話している間に、およ
び場合によってはモバイルデバイス510を使用しながら歩いている間に、モバイルデバイ
ス510がユーザによってどのように保持され得るかを表す。
【００４４】
　モバイルデバイス510はユーザ530の手520によって保持されてよい。図2Cの近接センサ2
80およびモバイルデバイスの反対側の近接センサまたは電極は、手520が近接しているこ
とを示す近接度データを収集してよい。さらに、図2Aのモバイルデバイス200Aの近接セン
サ250および255などの1つまたは複数の近接センサは、トリガリングエンティティがこの
場合はユーザ530の耳に近接していることを示す近接度データを収集してよい。ユーザ530
は、モバイルデバイス510で通話しかつ/または相手の話を聞きつつ歩くことがある。した
がって、モバイルデバイス510がユーザ530の耳に保持されている間デッドレコニングが実
行されてよい。
【００４５】
　図6は、複数の近接センサを使用して、ユーザ620によってユーザ620のポケットに保持
されている、デッドレコニングの不正確さを限定するように構成されたモバイルデバイス
610の実施形態600を示す。モバイルデバイス610は、モバイルデバイス200A、200B、200C
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、300、410、510、または複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限
定するように構成された何らかの他のモバイルデバイスに相当してよい。モバイルデバイ
ス610は、図1のシステム100またはデッドレコニングの不正確さを限定するための何らか
の他のシステムを含んでよい。実施形態600は、ユーザ620が歩いている間モバイルデバイ
ス610がユーザ620によってどのように携帯され得るかを表す。ユーザ620が歩いている間
、デッドレコニングが実行される時間および/または距離の長さは、ユーザ620に対するモ
バイルデバイス610の位置に少なくとも部分的に基づいてよい。
【００４６】
　一般に、デッドレコニングは、モバイルデバイスがユーザのポケットの中にあり、した
がって、モバイルデバイス610の動きがユーザ620の動きに厳密に相関付けられるときに最
も正確であることが試験によって示されている。モバイルデバイス610の動きとユーザ620
の体の動きの相関性が低いと、デッドレコニングはより不正確になる傾向がある。デッド
レコニングの間各位置における精度を調べたところ、モバイルデバイスがユーザのポケッ
トの中にある位置、モバイルデバイスがユーザの耳に保持される位置、モバイルデバイス
がユーザの手の中にある位置、モバイルデバイスがユーザから離れる位置(たとえば、ハ
ンドバッグまたはバックパックの中にある)位置の順に精度が低くなった。
【００４７】
　図6では、ユーザ620が、モバイルデバイス610をズボンの前ポケットに入れて歩いてい
る。モバイルデバイス610がズボンの前ポケットの中にある間に、図2Aに示されている近
接センサ260および265などの近接センサがトリガされることがある。これらの近接センサ
は、モバイルデバイス610の面がユーザの脚に接触している場合にトリガリングエンティ
ティに近接している状態を示すことがある。あるいは、モバイルデバイス610の後部がユ
ーザの脚に接触している場合、図2Bの近接センサ270および275などの近接センサはトリガ
リングエンティティに近接している状態を示すことがある。他のどの近接センサもトリガ
リングエンティティに近接している状態を示さない場合、モバイルデバイス610はユーザ6
20のズボンまたはシャツのポケット内に位置していると判定することができる。
【００４８】
　図7は、複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限定するための方
法700の実施形態を示す。方法700は、システム100または複数の近接センサを使用してデ
ッドレコニングの不正確さを限定するように構成された何らかの他のシステムを使用して
実施されてよい。方法700は、それぞれ図2A～図5のモバイルデバイス200A、200B、200C、
300、410、および/または510などの、システム100を含むモバイルデバイスによって実施
されてもよい。方法700の各ステップは、モバイルデバイスによって実行されてよい。よ
り詳細には、方法700の各ステップは、システム100および/またはシステム100の個々のコ
ンポーネントによって実行されてよい。方法700は、コンピュータシステムを使用してメ
モリ内などのような(非一時的)コンピュータ可読媒体上に記憶された一連のプロセッサ可
読命令として実行されてよい。方法700を実施するための手段は、モバイルデバイスと、
図1のシステム100などの、複数の近接センサを使用してデッドレコニングの不正確さを限
定するように構成されたシステムとを含む。
【００４９】
　ステップ710において、近接度データは、モバイルデバイスの1つまたは複数の近接セン
サを使用して収集されてよい。近接度データは、モバイルデバイスの各近接センサからプ
ロセッサによって受け取られてよい。近接度データは、近接センサがトリガリングエンテ
ィティ(ユーザの一部など)に近接しているか否かを示してよい。近接度データは、トリガ
リングエンティティが近接センサにどれだけ接近しているかを示す値を含んでよい。たと
えば、近接センサから受け取られるデータによって示される値が大きくなるほど、トリガ
リングエンティティの位置は近接センサに近くなる。ユーザなどのトリガリングエンティ
ティが近接センサの近くに位置していない場合、近接センサからデータを受け取ることは
できず、あるいは近接しているトリガリングエンティティがないことを示すデータをプロ
セッサによって受け取ることができる。したがって、近接センサからのデータがない場合
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、近接センサに近接しているトリガリングエンティティがないことを示すデータとして解
釈することができる。
【００５０】
　ステップ720において、ユーザに対するモバイルデバイスの位置を判定してよい。ユー
ザに対する位置は、ステップ710において収集された近接度データを使用して判定されて
よい。近接度データが、モバイルデバイスがユーザの手に握られているにすぎない(かつ
ユーザの耳に近接していない)ことを示している場合、モバイルデバイスがユーザの正面
またはユーザの横に保持されている可能性が高いと判定してよい。近接度データが、モバ
イルデバイスの表または裏がユーザに近接しており、モバイルデバイスが握られていない
ことを示している場合、モバイルデバイスがユーザのシャツのポケットまたはズボンの中
にある可能性が高いと判定してよい。近接度データが、モバイルデバイスが握られており
、モバイルデバイスの面がユーザに近接している場合、モバイルデバイスがユーザの耳に
保持されている可能性が高いと判定してよい。いずれの近接度データも、トリガリングエ
ンティティに近接している状態を示していない場合、モバイルデバイスはユーザに近接し
ておらず、たとえばある表面に置かれているかまたは財布もしくはバックパックの中にあ
ると判定してよい。モバイルデバイスがユーザの手に保持されているかどうかの判定は、
モバイルデバイスのタッチスクリーンディスプレイ(またはボタンもしくはキーボード)が
使用されているかどうかに少なくとも部分的に基づいてよい。
【００５１】
　ステップ730において、ユーザに対するモバイルデバイスの判定された位置に少なくと
も部分的に基づいて、デッドレコニング技法を使用すべきかまたは使用することを継続す
べきか否かを判定してよい。たとえば、デッドレコニング技法は、1つまたは複数の加速
度計および磁力計からのデータを使用して、モバイルデバイスが既知のロケーション(た
とえば、フィックスロケーション)に配置されてからどこに移動したかを推定することを
含んでよい。フィックスは、GPS、セルラー信号三角行列化、または順方向リンクタイミ
ングなどの、何らかの他のロケーション判定システムを使用して判定されていてよい。デ
ッドレコニングは、モバイルデバイスがユーザに近接していない(たとえば、モバイルデ
バイスがユーザの体から離れた財布またはバックパックの中にある)場合には使用され得
ない。デッドレコニングは、モバイルデバイスがユーザのポケットの中にある場合には使
用され得る。モバイルデバイスがユーザの手の中に位置しておりかつ/またはユーザの耳
に接触している場合、モバイルデバイス(および/またはユーザ)のロケーションがどれだ
け正確であることが望ましいかに応じて、デッドレコニングを使用することもまたはデッ
ドレコニングを使用しないこともある。モバイルデバイスがユーザに対してどこに位置し
ているかに基づいて、様々な時間の長さおよび/または異なる最長追跡距離についてデッ
ドレコニングを使用してよい。いくつかの実施形態では、ユーザによって設定されるユー
ザの好みによって、デッドレコニングを(時間または距離の点で)どれだけ長く使用できる
かを判定することができる。デッドレコニング技法を使用しない場合、モバイルデバイス
のバッテリー電力を節約するためにデッドレコニングの実行に関する1つまたは複数のコ
ンポーネントの電源を落としてよい。
【００５２】
　図8は、複数の近接センサを使用してデッドレコニング技法の不正確さを限定するため
の方法800の別の実施形態を示す。方法800は、システム100または複数の近接センサを使
用してデッドレコニングの不正確さを限定するように構成された何らかの他のシステムを
使用して実施されてよい。方法800は、それぞれ図2A～図5のモバイルデバイス200A、200B
、200C、300、410、または510などの、システム100を含むモバイルデバイスによって実施
されてよい。より詳細には、方法800の各ステップは、システム100または同様のシステム
を使用して実行されてよい。方法800は、コンピュータシステムによって、メモリ内など
のような(非一時的)コンピュータ可読媒体上に記憶された一連のコンピュータ可読命令と
して実行されてよい。方法800の各ステップを実行するための手段は、携帯電話、特にス
マートフォンなどのモバイルデバイスを含む。方法800は、方法700または別の方法のより
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詳細な実施形態に相当してよい。
【００５３】
　ステップ805において、モバイルデバイスのロケーションは、図1のロケーション判定モ
ジュール160などの、モバイルデバイスのロケーション判定モジュールを使用して判定さ
れてよい。これによって、モバイルデバイスの絶対ロケーションを判定することができる
。前述のように、絶対ロケーションは、必ずしも精度が高いとは限らず、緯度および経度
、所在地住所などの、座標系におけるロケーションを指す。たとえば、GPSまたはセルラ
ータワーマルチラテレーションを使用して絶対ロケーションを判定してよい。図1に関し
て詳しく説明するように、ロケーション判定モジュールは、GPS、セルラー三角行列化、
順方向リンクタイミング、またはロケーションを判定する何らかの他の方法の使用を含ん
でよい。ロケーション判定モジュールを使用してモバイルデバイスのロケーションを判定
することは、必要な1つまたは複数の信号をロケーション判定デバイスによって受信する
ことができる限りデッドレコニング技法を使用する場合よりも好ましいことがある。たと
えば、ロケーション判定モジュールが3基のGPS衛星から信号を受信することができる場合
、GPSを使用してモバイルデバイスの位置を判定してよい。ロケーション判定モジュール
を使用して判定されたロケーションはより正確であると考えることができるので、ロケー
ション判定モジュールを使用することはデッドレコニング技法を使用することよりも好ま
しい場合がある。
【００５４】
　ステップ810において、ロケーション判定モジュールを利用することができないという
判定が下されることがある。たとえば、この判定は、信号強度が不適切であることおよび
/またはロケーション判定モジュールによって受信される信号の数が不適切であることに
基づいてよい。そのような干渉は、モバイルデバイスが、ロケーション判定モジュールに
よって受信する必要がある信号を妨害する建物などの構造内に位置することに起因し得る
。ロケーション判定モジュールによって正確なロケーションデータを収集できない場合、
バッテリー電力を節約するためにロケーション判定モジュールを使用不能にしてよい。ロ
ケーション判定モジュールは周期的に、モバイルデバイスのロケーションを判定すること
を再試行してよい。判定が成功した場合、デッドレコニングの使用を停止してよい。
【００５５】
　ステップ820において、モバイルデバイスの1つまたは複数の近接センサを使用して近接
度データを収集してよい。そのような近接度データは、図2A、図2B、および図2Cに関して
図示し説明したように近接センサによって収集されてよい。近接度データは、モバイルデ
バイスの各近接センサからプロセッサによって受け取られてよい。近接度データは、近接
センサがトリガリングエンティティ(ユーザの一部など)に近接しているか否かを示してよ
い。近接度データは、トリガリングエンティティが近接センサにどれだけ接近しているか
を示す値を含んでよい。たとえば、近接センサから受け取られるデータによって示される
値が大きくなるほど、トリガリングエンティティの位置は近接センサに近くなる。ユーザ
などのトリガリングエンティティが近接センサの近くに位置していない場合、近接センサ
からデータを受け取ることはできず、あるいは近接しているトリガリングエンティティが
ないことを示すデータをプロセッサによって受け取ることができる。したがって、近接セ
ンサからのデータがない場合、近接センサに近接しているトリガリングエンティティがな
いことを示すデータとして解釈することができる。
【００５６】
　ステップ830において、モバイルデバイスを所持するユーザに対するモバイルデバイス
の位置を判定してよい。ユーザに対する位置は、ステップ620において受け取られた近接
度データを使用して判定されてよい。一般的な位置には、1)モバイルデバイスがユーザの
耳に保持される位置、2)モバイルデバイスがユーザの手に保持される位置、3)モバイルデ
バイスがユーザのポケットの中にある位置、および4)モバイルデバイスがユーザによって
、財布またはバックパックなどの容器の中に携帯され、したがって、モバイルデバイスが
物理的にユーザの体から離れる位置を含んでよい。図2Cの近接センサ280などの近接セン
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、モバイルデバイスがユーザの前またはユーザの横で手に保持されている可能性が高いと
判定してよい。図2Bの近接センサ270および275または図2Aの近接センサ260および265など
の近接センサからの近接度データが、モバイルデバイスの表または裏がトリガリングエン
ティティに近接していることを示しており、モバイルデバイスが握られていないことが図
2Cの近接センサ280などの近接センサからの近接度データによって示されている場合、モ
バイルデバイスはユーザのシャツまたはズボンのポケットの中にある可能性が高いと判定
してよい。図2Cの近接センサ280などの近接センサおよび図2Aの近接センサ250および255
などの近接センサからの近接度データがトリガリングエンティティに近接している状態を
示している場合、モバイルデバイスがユーザの耳に保持されている可能性が高いと判定し
てよい。近接度データが、トリガリングエンティティに近接している状態を示していない
場合、モバイルデバイスがユーザに近接している可能性は低く、たとえばリモートに財布
もしくはバックパックの中に携帯されていると判定してよい。ユーザに対するモバイルデ
バイスの他の位置が考えられ得る。たとえば、追加の近接センサを使用してユーザに対す
るモバイルデバイスの追加の位置を特定してよい。
【００５７】
　ステップ840において、ユーザの体に対するモバイルデバイスの判定された位置に少な
くとも部分的に基づいて、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスのロケーシ
ョンを更新(たとえば、1回または複数回判定する)または追跡(たとえば、複数回判定する
)すべきか否かを判定してよい。たとえば、デッドレコニング技法は、図1の加速度計130
および/または磁力計170などの1つまたは複数の加速度計および/または磁力計からのデー
タを使用して、モバイルデバイスが、ステップ805においてロケーション判定モジュール
によって判定された直前のロケーションなどの既知のロケーション(フィックスロケーシ
ョン)に配置されてからどこに移動したかを推定することを含んでよい。デッドレコニン
グは、モバイルデバイスがユーザに近接していない(たとえば、モバイルデバイスがユー
ザの体から離れた財布またはバックパックの中にある)場合には使用され得ない。デッド
レコニングは、モバイルデバイスがユーザのポケットの中にある場合には使用され得る。
モバイルデバイスがユーザの手の中に位置しておりかつ/またはユーザの耳に接触してい
る場合、位置がどれだけ正確であることが望ましいかに応じて、デッドレコニングを使用
することもまたはデッドレコニングを使用しないこともある。モバイルデバイスは、ユー
ザの体に対する位置に基づいて、デッドレコニングを実行すべきか否かを判定するように
構成されてよい。デッドレコニングを使用する場合、方法800はステップ850に進んでよい
。デッドレコニングを使用しない場合、方法800はステップ870に進んでよい。
【００５８】
　いくつかの実施形態では、デッドレコニングを実行するか否かは、モバイルデバイスが
アクセス可能な定義済みの設定によって決まってよい。そのような設定は、モバイルデバ
イスのユーザによって施されても、またはサービスプロバイダもしくはモバイルデバイス
の製造業者によって施されてもよい。Table 1(表1)は、モバイルデバイスを見つけて追跡
するのにデッドレコニングを使用するか否かを定義し、使用する場合に、どれだけの長さ
にわたって使用するかを定義するのに使用できるデータの例を示す。Table 1(表1)に提示
された値が例示を目的としたものにすぎないことを理解されたい。
【００５９】



(22) JP 6234515 B2 2017.11.22

10

20

30

40

50

【表１】

【００６０】
　非一時性記憶媒体上のようにモバイルデバイスによってアクセス可能なデータは、モバ
イルデバイスがユーザに対する特定の位置にあるときにデッドレコニングを実行すべきか
どうか、デッドレコニングを実行することが可能な時間の長さ、および/またはデッドレ
コニングを実行することが可能な最長距離を示してよい。デッドレコニング技法を実行す
る過程で、モバイルデバイスがユーザに対する複数の位置に位置する場合、最長時間およ
び最長距離を平均してよい。いくつかの実施形態では、様々な期間のうちのより短い期間
またはより短い距離を使用してよい。たとえば、モバイルデバイスが、デッドレコニング
が実行される過程でユーザの耳に保持され、かつユーザのポケットの中にも保持される場
合、デッドレコニングは、平均化技術を使用する場合に、3.5分または350フィートのうち
のどちらか短い方の間実行されてよい。同じ状況において、小許容値技法を使用する場合
、デッドレコニングは3分または300フィートのうちのどちらか短い方の間実行されてよい
。
【００６１】
　ステップ850において、デッドレコニング技法を使用してモバイルデバイスのロケーシ
ョンを判定してよい。ある期間にわたってモバイルデバイスのロケーションを判定すると
、モバイルデバイスのロケーションを追跡することができる。1つまたは複数の加速度計
および/または磁力計からのデータを使用してユーザが(モバイルデバイスを所持しつつ)
一歩進んだかどうかおよびどの方向に一歩進んだかを判定してよい。ステップ805におい
て判定されたフィックスロケーション、判定された方向、および/またはユーザが一歩進
んだという判定を使用して、モバイルデバイスおよびユーザの新しいロケーションを判定
してよい。ユーザがさらに進んだときは、フィックスおよびあらかじめ求められた歩行距
離に基づいて新しいロケーションを判定してよい。したがって、ステップ850において、
デッドレコニングを使用して、ステップ805において判定された絶対ロケーションに基づ
いて相対位置を判定してよい。ステップ850は、ユーザに対するモバイルデバイスの位置
に基づき、Table 1(表1)に定義されたような所定の期間および/または最長距離にわたっ
て実行されることのみが可能であってよい。たとえば、ユーザの体に対するモバイルデバ
イスのロケーションに応じて、デッドレコニングを使用してユーザの位置を判定する場合
の誤り率が変動することがある。モバイルデバイスが、ユーザの脚に接触するポケットの
中のような低い誤り率に関連するユーザの体の位置にある場合は、モバイルデバイスがユ
ーザの手に握られている場合よりも長い期間および/またはより長い総距離(たとえば、よ
り多い歩数)にわたってデッドレコニングを実行するのを可能にしてよい。
【００６２】
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　ステップ860において、デッドレコニングを引き続き実行すべきかどうかに関して判定
を下してよい。デッドレコニングを実行している間ステップ860を周期的に評価してよい
。Table 1(表1)に提示されたような記憶された条件に関してステップ860を実行してよい
。ユーザの体に対するモバイルデバイスの位置に関連するあらかじめ定義された期間また
はあらかじめ定義された距離が経過するかまたはあらかじめ定義された期間またはあらか
じめ定義された距離に達した場合、方法800はステップ870に進んでよい。そのような最大
値に達しない場合、1)ロケーション判定によってユーザの位置を判定することが可能にな
るか、または2)最長距離もしくは最長時間に達するまでステップ850を引き続き実行して
よい。
【００６３】
　引き続きデッドレコニングを実行するかどうかは、ロケーション判定モジュールが現在
モバイルデバイスのロケーションを正確に判定できているかどうかに基づいてもよい。た
とえば、ユーザが建物内にいる場合、ロケーション判定モジュールは、建物の特定の部分
では、モバイルデバイスの位置を判定することが可能であり得、一方、建物内の他のロケ
ーションでは、モバイルデバイスのロケーションを判定することができない。ロケーショ
ン判定モジュールがロケーションを判定するのに利用可能である場合、モバイルデバイス
は、デフォルト設定においてデッドレコニングではなくロケーション判定モジュールを使
用してよい。いくつかの実施形態では、モバイルデバイスはデッドレコニングまたはロケ
ーション判定モジュールを、どちらが正確なロケーションを示す可能性がより高いかに基
づいて判定し選択してよい。ロケーション判定モジュールが、モバイルデバイスの単一の
ロケーション点を示すのみのような、短い期間の間利用可能である場合、このロケーショ
ンを新しいフィックスロケーションとして使用してよく、デッドレコニングを使用して、
モバイルデバイスとユーザの両方が移動したときにモバイルデバイスおよびユーザの他の
位置を判定してよい。
【００６４】
　ステップ870において、デッドレコニングを使用してユーザの位置を追跡することを停
止してよい。このことは、電力を節約するために、1つまたは複数の加速度計、1つまたは
複数の磁力計、ならびに/あるいは1つまたは複数の近接センサなどの、モバイルデバイス
の1つまたは複数のコンポーネントの電源を落とすことを含んでよい。さらに、デッドレ
コニングを実行するのを停止した場合、近接センサのいくつかまたはすべてからのデータ
を処理することはもはや必要ではなくなり得る。
【００６５】
　図9は、コンピュータシステムの実施形態を示す。コンピュータシステム900は、本出願
で説明するモバイルデバイスおよびシステムのコンポーネントのいくつかに相当してよい
。たとえば、本明細書において詳しく説明するモバイルデバイスはコンピュータシステム
900とシステム100とを含んでよい。図9は、様々な実施形態によって実現される方法を実
行することができるコンピュータシステム900の一実施形態の概略図を示す。図9が、いず
れかまたはすべてを適宜利用することができる様々な構成要素を概略的に示すものにすぎ
ないことに留意されたい。したがって、図9は、個々のシステム要素をどのようにすれば
比較的分離された状態で実装し得るかあるいは比較的より一体的に実装し得るかを広く示
している。
【００６６】
　バス905を介して電気的に結合され得る(または場合によっては適宜通信し得る)ハード
ウェア要素を備えている、コンピュータシステム900が示されている。ハードウェア要素
には、限定はしないが、1つもしくは複数の汎用プロセッサおよび/または1つもしくは複
数の専用プロセッサ(デジタル信号処理チップ、グラフィックス加速プロセッサなど)を含
む1つまたは複数のプロセッサ910、限定はしないが、マウス、キーボードなどを含んでよ
い1つまたは複数の入力デバイス915、および限定はしないが、表示デバイス、プリンタな
どを含んでよい1つまたは複数の出力デバイス920が含まれてよい。
【００６７】
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　コンピュータシステム900は、さらに、ローカル記憶装置および/またはネットワークア
クセス可能な記憶装置を限定なしに備え得、かつ/あるいはプログラム可能、フラッシュ
アップデート可能などであり得るディスクドライブ、ドライブアレイ、光ストレージデバ
イス、ランダムアクセスメモリ(「RAM」)および/またはリードオンリーメモリ(「ROM」)
などのソリッドステートストレージデバイスを限定なしに含み得る、1つまたは複数の非
一時的ストレージデバイス925をさらに含み得る(かつ/または非一時的ストレージデバイ
ス925と通信し得る)。そのような記憶デバイスは、限定はしないが、様々なファイルシス
テム、データベース構造などを含む任意の適切なデータストアを実装するように構成され
てよい。
【００６８】
　コンピュータシステム900はまた、モデム、ネットワークカード(ワイヤレスまたはワイ
ヤード)、赤外通信デバイス、ワイヤレス通信デバイス、および/またはチップセット(Blu
etooth(登録商標)デバイス、802.11デバイス、Wi-Fiデバイス、WiMaxデバイス、セルラー
通信機器など)などを限定なしに含み得る通信サブシステム930を含み得る。通信サブシス
テム930は、データが、ネットワーク(一例を挙げると、以下で説明するネットワークなど
)、他のコンピュータシステム、および/または本明細書で説明する任意の他のデバイスと
交換されることを可能にし得る。多くの実施形態では、コンピュータシステム900は、上
述のようにRAMデバイスまたはROMデバイスを含んでよい作業メモリ935をさらに備える。
【００６９】
　コンピュータシステム900はまた、本明細書で説明するように、オペレーティングシス
テム940、デバイスドライバ、実行可能ライブラリ、および/または1つまたは複数のアプ
リケーションプログラム945などの他のコードを含む作業メモリ935内に現在配置されてい
るように示されるソフトウェア要素を備え得、アプリケーションプログラム945は、様々
な実施形態によって提供されるコンピュータプログラムを含み得、かつ/または方法を実
装するように設計され得、かつ/または他の実施形態によって提供されるシステムを構成
し得る。単に例として、上述の方法に関して説明した1つまたは複数の手順は、コンピュ
ータ(および/またはコンピュータ内のプロセッサ)によって実行可能なコードおよび/また
は命令として実装され得、したがって、一態様では、そのようなコードおよび/または命
令は、説明した方法による1つまたは複数の動作を実行するために汎用コンピュータ(また
は他のデバイス)を構成および/または適用するために使用され得る。
【００７０】
　1組のこれらの命令および/またはコードは、上述の記憶デバイス925などの非一時的コ
ンピュータ可読記憶媒体上に記憶されてよい。場合によっては、記憶媒体は、コンピュー
タシステム900などのコンピュータシステム内に組み込まれ得る。他の実施形態では、記
憶媒体が、命令/コードを記憶された汎用コンピュータをプログラム、構成、および/また
は適用するために使用され得るように、記憶媒体は、コンピュータシステムから分離され
得(たとえば、コンパクトディスクなどの取外し可能媒体)、かつ/またはインストールパ
ッケージ内に備えられ得る。これらの命令は、コンピュータシステム900で実行可能であ
り、かつ/または、(たとえば、様々な一般的に利用できるコンパイラ、インストールプロ
グラム、圧縮/解凍ユーティリティなどのいずれかを使用して)コンピュータシステム900
上にコンパイルおよび/またはインストールすると、ソースコードおよび/または実行コー
ドの形態を取り、次いで実行可能コードの形態を取る、実行可能コードの形態を取り得る
。
【００７１】
　特定の要件に従って実質的な変形を行ってよいことが、当業者には明らかであろう。た
とえば、カスタマイズされたハードウェアが使用されてもよく、かつ/あるいは特定の要
素はハードウェア、ソフトウェア(アプレットなどのような移植可能なソフトウェアを含
む)、またはその両方に実装されてよい。さらに、ネットワーク入出力デバイスのような
他のコンピューティングデバイスとの接続を使用してよい。
【００７２】
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　上述のように、一態様において、いくつかの実施形態はコンピュータシステム(コンピ
ュータシステム900など)を使用して本発明の様々な実施形態による方法を実行してよい。
1組の実施形態によれば、そのような方法の手順のうちのいくつかまたはすべては、プロ
セッサ910が作業メモリ935に含まれる(オペレーティングシステム940および/またはアプ
リケーションプログラム945のような他のコードに組み込むことのできる)1つまたは複数
の命令の1つまたは複数のシーケンスを実行したことに応答してコンピュータシステム900
によって実行される。そのような命令は、記憶デバイス925のうちの1つまたは複数のよう
な別のコンピュータ可読媒体から作業メモリ935に読み込まれてよい。単に例として、作
業メモリ935内に含まれる命令のシーケンスの実行では、プロセッサ910に、本明細書で説
明する方法の1つまたは複数の手順を実行させ得る。
【００７３】
　本明細で使用する「機械可読媒体」および「コンピュータ可読媒体」という用語は、機
械を特定の方式で動作させるデータを与えることに関与する任意の媒体を指す。コンピュ
ータシステム900を使用して実現される実施形態では、様々なコンピュータ可読媒体が、
命令/コードを実行できるようにプロセッサ910に供給することに関与してよく、かつ/あ
るいはそのような命令/コードを記憶しかつ/または搬送するのに使用されてよい。多くの
実装形態において、コンピュータ可読媒体は物理記憶媒体および/または有形記憶媒体で
ある。そのような媒体は非揮発性媒体または揮発性媒体の形をとってよい。非揮発性媒体
には、たとえば、記憶デバイス925のような光ディスクおよび/または磁気ディスクが含ま
れる。揮発性媒体には、限定はしないが、作業メモリ935などのダイナミックメモリが含
まれる。
【００７４】
　一般的な形態の物理コンピュータ可読媒体および/または有形コンピュータ可読媒体に
は、たとえばフロッピー（登録商標）ディスク、フレキシブルディスク、ハードディスク
、磁気テープ、または任意の他の磁気媒体、CD-ROM、任意の他の光媒体、パンチカード、
紙テープ、穴のパターンを有する任意の他の物理媒体、RAM、PROM、EPROM、FLASH-EPROM
、任意の他のメモリチップまたはカートリッジ、あるいはコンピュータが命令および/ま
たはコードを読み取ることができる任意の他の媒体が含まれる。
【００７５】
　様々な形態のコンピュータ可読媒体は、実行のためにプロセッサ910に1つまたは複数の
命令の1つまたは複数のシーケンスを搬送することに関与し得る。単に例として、命令は
、最初に、リモートコンピュータの磁気ディスクおよび/または光ディスク上で搬送され
得る。リモートコンピュータは、命令をその動的メモリ内にロードし、コンピュータシス
テム900によって受信されかつ/または実行される伝送媒体上の信号として、命令を送信し
得る。
【００７６】
　一般に通信サブシステム930(および/またはその構成要素)が信号を受信し、次いでバス
905が信号(および/または信号によって搬送されるデータ、命令など)を作業メモリ935に
搬送し、そこからプロセッサ910が命令を取り込んで実行する。作業メモリ935によって受
信された命令は、場合によっては、プロセッサ910による実行の前または後のいずれかに
、非一時的ストレージデバイス925に記憶され得る。
【００７７】
　上記で論じた方法、システム、およびデバイスは、例である。様々な構成において、様
々な手順または構成要素を、適宜、省略し、置換し、または加えることができる。たとえ
ば、代替構成では、本方法は、説明される順序とは異なる順序で実行されてもよく、なら
びに/または、様々なステージが加えられ、省略され、および/もしくは組み合わされても
よい。また、いくつかの構成に関して説明される特徴が、様々な他の構成と組み合わされ
てもよい。構成の様々な態様および要素を同様に組み合わせることができる。また、技術
は発展するものであり、したがって、要素の多くは、例であり、本開示または特許請求の
範囲の範囲を限定しない。
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　例示的な構成(実装形態を含む)を完全に理解するために、説明には具体的な詳細が記載
されている。しかしながら、構成は、これらの具体的な詳細なしに実践することができる
。たとえば、構成を不明瞭にすることを避けるために、よく知られている回路、プロセス
、アルゴリズム、構造、および技法は、不要な詳細なしに示してきた。この説明は、例示
的な構成のみを提供し、特許請求の範囲の範囲、適用可能性、または構成を限定しない。
むしろ、これらの構成の上述の説明は、説明した技法を実装するための有効な説明を当業
者に提供することになる。本開示の趣旨または範囲から逸脱することなく、要素の機能お
よび構成に様々な変更を行うことができる。
【００７９】
　また、各構成は、流れ図またはブロック図として示されるプロセスとして記述され得る
。各構成では動作を逐次プロセスとして記述し得るが、動作の多くを並行して実行するか
あるいは同時に実行することができる。加えて、動作の順序は並び替えられ得る。プロセ
スは、図に含まれていない追加のステップを有することができる。さらに、方法の例は、
ハードウェア、ソフトウェア、ファームウェア、ミドルウェア、マイクロコード、ハード
ウェア記述言語、またはそれらの任意の組合せによって実装され得る。ソフトウェア、フ
ァームウェア、ミドルウェア、またはマイクロコードで実装されるとき、必要なタスクを
実行するプログラムコードまたはコードセグメントは、記憶媒体などの非一時的コンピュ
ータ可読媒体に記憶され得る。プロセッサは説明したタスクを実行し得る。
【００８０】
　いくつかの例示的な構成について説明してきたが、様々な変更、代替構造、および均等
物は、本開示の趣旨から逸脱することなく使用され得る。たとえば、上記の要素は、より
大きいシステムの構成要素であってよく、他の規則は、本発明の適用例に優先するか、そ
うでなければ本発明の適用例を変更することができる。また、上記の要素が考慮される前
、間、または後に、いくつかのステップを行うことができる。したがって、上記の説明は
、特許請求の範囲を制限しない。
【符号の説明】
【００８１】
　　100　システム
　　110　プロセッサ
　　120　近接センサ
　　120-1　近接センサ
　　130　加速度計
　　140　ディスプレイ
　　150　ストレージ
　　160　ロケーション判定モジュール
　　170　磁力計
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