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論文要旨 : 近年、位置情報に対するニーズの高まりに伴って様々な位置情報取得技術が登場し普及

しつつある。同時に、これら個々の技術を効果的かつ効率的に統合することができるような共通基

盤の必要性も高まってきている。そこで本研究では、様々なセンサデバイスや位置取得サービスを

統合し、移動する対象の位置軌跡情報を推定することができるような、位置軌跡情報取得のための統

合プラットフォームの提案を行った。また JAVAを用いて本プラットフォームの実装を行い、いく

つかのセンサデバイスを利用した試作システムを開発した。試作システムを用いた検証実験によっ

て、本研究で提案したプラットフォームの有効性を確かめた。

A Study on a Positioning Platform
Integrating Sensor Devices and Geographic Data

Yusuke KONISHI*1, Ryosuke SHIBASAKI*2

ABSTRACT : Recently, the demand for one’s positional information has been increasing.

In order to meet this demand, many positioning technologies have been proposed. At the

same time, the necessities for common platform, which can integrate individual technologies

effectively and efficiently, have been also increased. In this study, we proposed a positioning

platform, which can estimate one’s position and trajectory by integrating different types of

sensor devices and geographic data related with one’s positional information. The proposed

platform is verified by implementing a trial system that can integrate different types of sensor

devices. The experimental results of the trial system have confirmed the validity of the platform.

1 研究の背景

近年のモバイルデバイス技術や通信環境の急激な

発達により、移動体 (者)の位置情報が大きな注目を

集めるようになってきている。特に、位置情報サー

ビス、子供や高齢者等のための安全な生活活動支

援、マーケティングや行動分析のための人の行動情

報収集、モノの位置を利用した物流管理、などの分

野における位置情報のニーズは非常に高く、既に位

置情報を利用した様々なアプリケーションが実用化
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されている。また、近年、人のための位置情報取得

技術として、GPSや PHS、携帯電話などを用いた

システムが多く提案され、実用化と普及が進みつつ

あり、人のための位置情報取得技術に対する期待は

非常に高くなってきていると言える。また同時に、

位置情報取得のための社会インフラの必要性と重要

性も増している。

このように様々な位置情報取得技術が提案され実

用化されているが、個々の技術については、特に利

用可能な範囲が限られるなどの制約が多く存在し、

決定的な技術がまだ存在しないのが現状である。こ

のような中、個別には技術的な限界のある個々のポ

ジショニング技術をうまく組み合わせることによっ

て、シームレス性やより高精度な測位を実現するこ

と、すなわち位置情報取得技術のプラットフォーム
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化が、今後のより一層の位置情報取得技術の普及に

おいて重要な課題となっている。

2 研究の目的

本研究では、様々なセンサデバイスや位置取得

サービスを効果的に統合し、移動する対象の位置軌

跡情報を推定することができるような、位置軌跡情

報取得のための統合プラットフォームの提案を行

う。また、提案するプラットフォームを用いた試作

システムの開発を行い、プラットフォームの有効性

を検証する。

3 位置情報取得のための統合プラット
フォームの提案

本研究で提案する位置情報取得のためのプラット

フォームをユニバーサルロケータと名づけた。ユニ

バーサルロケータにおいては、移動オブジェクトに

関するあらゆる観測量をモデル化し、それらの観測

量を統合して移動オブジェクトの位置および軌跡

を推定するための手法を提案する。ユニバーサルロ

ケータの概要を図 1に示す。

GPS

図 1 ユニバーサルロケータの概要

ここで、移動する主体を移動オブジェクトと呼び、

ユニバーサルロケータはこれら移動オブジェクトの

位置軌跡情報を推定するシステムであるとする。ま

た、移動オブジェクトの位置軌跡情報を観測し利用

する主体のことを観測オブジェクトと呼ぶ。

ユニバーサルロケータにおいて提案される重要な

ポイントは以下の二点である。

• 移動オブジェクトの位置および軌跡を推定す
るために利用可能なあらゆる観測量をモデル

化する

• モデル化された観測量を組み合わせて位置お
よび軌跡を効率的に推定するための手法を提

案する

従来、位置情報取得システムの開発のためには、

ニーズに応じて様々な位置情報取得のためのデバイ

スやサービスの組み合わせを個別に検討・開発する

必要があった。ユニバーサルロケータによって、デ

バイスやサービス毎の差異を観測量のモデル化に

よって吸収することができ、また位置および軌跡の

推定に統合的な手法を用いることで効率的な位置

軌跡情報推定システムの開発が可能になると考えら

れる。

3.1 トラッキングサービスインターフェース

観測オブジェクトにとって、ユニバーサルロケー

タは任意の移動オブジェクトの位置および軌跡を

追跡するサービスとして捉えることができる。この

サービスのインターフェースをトラッキングサービ

スインターフェースとして定義する。トラッキング

サービスインターフェースのクラス設計を図 2 に

示す。

+ CHANGE_POSITION: TK_TransitionType

+ CHANGE_DIRECTION: TK_TransitionType

+ CHANGE_AVAILABILITY: TK_TransitionType

+  getTypeCode(): int

+  isChangePosition(): boolean

+  isChangeDirection(): boolean

+  isChangeAvailability(): boolean

+  equals(in Object): boolean

TK_TransitionType

+  locate(in MO_Object): TK_TrackingLocation

+  locate(in MO_Object, in TM_Primitive): TK_TrackingLocation

+  locateSequence(in MO_Object, in TM_Period): TK_TrackingLocationSequence

+  track(in MO_Object, in TK_Trigger): void

+  addEventListner(in TK_EventListener): void

+  removeEventListner(in TK_EventListener): void

«interface»
TK_TrackingService

TK_Trigger

- type_: TK_TransitionType

+  getType()

+  getDeltaPosition()

+  getDeltaDirection()

TK_TransitionTrigger

+  getStartTime(): TM_Instant

+  getEndTime(): TM_Instant

+  getInterval(): DT_Time

TK_PeriodicTrigger

+ LOCATION_UPDATED: int

+  getEventType(): int

TK_Event

+  doEventAction(in TK_Event): void

«interface»
TK_EventListener

 - type_1

図 2 トラッキングサービスインターフ

ェースのクラス設計

3.2 移動オブジェクトのモデル化

トラッキングサービスにおいて観測の対象になる

移動オブジェクトには、人や車、電車など、様々な

主体が考えられる。また、これらがそれぞれの位置
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軌跡情報推定に利用するデバイスやサービスは異な

り、さらには相互に入れ子関係になることもあり得

る。そこで、トラッキングサービスインターフェー

スにおいては、この移動オブジェクトのモデル化を

行い、移動オブジェクトの種別に関わらず統一的に

扱えるように配慮している。移動オブジェクトのク

ラス設計を図 3に示す。

«interface»

TK_TrackingService

MO_Mobile MO_TrainMO_BusMO_Car

- id_: String

- service_: TK_TrackingService

- parent_: MO_Object

+  getID(): String

+  getTrackingService(): TK_TrackingService

+  setTrackingService(in TK_TrackingService): void

+  hasParent(): boolean

+  getParent(): MO_Object

+  setParent(in MO_Object): void

+  removeParent(): void

MO_Object

{ hasParent() = false }

id_ of a certain MO_Object
must be unique in the system.

- service_ 0..1

0..1- parent_

0..*

- children_

0..*

図 3 移動オブジェクトのクラス設計

各移動オブジェクトは、システム内で個別に識別

可能な IDを持つ。また、「自動車に乗っている人」

のような親子関係を表現することができるように設

計することにより、「自動車に乗っている人」の位

置軌跡情報を推定する際には、「人」に関する観測

量だけでなく、「自動車」に関する観測量も利用す

ることが可能になる。

3.3 位置軌跡推定結果のモデル化

トラッキングサービスから観測オブジェクトに通

知される、ある移動オブジェクトに関する位置軌跡

情報の推定結果をモデル化した。位置軌跡推定結果

のクラス設計を図 4に示す。

ある瞬間における移動オブジェクトの位置推定結

果を TK TrackingLocation オブジェクトで表し、

ある時間帯における移動オブジェクトの軌跡推定結

果を TK TrackingLocationオブジェクトの集合体

である TK TrackingLocationSequence オブジェ

クトで表す。各位置推定結果にはメタデータが含ま

れており、位置の記述方法や品質などを表現するこ

とが可能である。

3.4 観測量のモデル化

本研究で提案する位置軌跡情報取得システムの

プラットフォーム化における大きな目的の一つは、

+  asPosition(): DirectPosition

+  getPosition(): Object

+  getPositionType(): TK_PositionType

TK_Position

+  getType(): TK_AccuracyType

+  getSigma(): Number

TK_QualityOfPosition

- subject_: MO_Object

- quality_: TK_QualityOfPosition

- time_: TM_Primitive

+  getSubject(): MO_Object

+  getQuality(): TK_QualityOfPosition

+  getTime(): TM_Primitive

TK_TrackingLocationMetadata

- position_: TK_Position

- direction_: Bearing

- speed_: DT_Velocity

- metadata_: TK_TrackingLocationMetadata

+  getPosition(): TK_Position

+  getDirection(): Bearing

+  getSpeed(): DT_Velocity

+  getMetadata(): TK_TrackingLocationMetadata

TK_TrackingLocation

+ COORDINATE: TK_PositionType

+ PLACENAME: TK_PositionType

+ FEATUREID: TK_PositionType

+ LINEARREFERENCE: TK_PositionType

+ NETWORKPOSITION: TK_PositionType

+ ADDRESS: TK_PositionType

+  getTypeCode(): int

+  isCoordinate(): boolean

+  isPlaceName(): boolean

+  isFeatureID(): boolean

+  isLinearReference(): boolean

+  isNetworkPosition(): boolean

+  isAddress(): boolean

+  equals(in Object): boolean

TK_PositionType

MO_Object

+ LINEAR: TK_AccuracyType

+ CIRCULAR_RMS: TK_AccuracyType

+ ELLIPTICAL_RMS: TK_AccuracyType

+  getTypeCode(): int

+  isLinear(): boolean

+  isCircularRMS(): boolean

+  isEllipticalRMS(): boolean

+  equals(in Object): boolean

TK_AccuracyType

- location_[0..*]: TK_TrackingLocation

+  numLocation(): int

+  location(in int): TK_TrackingLocation

+  location(): TK_TrackingLocation[]

TK_TrackingLocationSequence

- type_ 1

- type_ 1

- position_ 1

- metadata_1

- quality_1- subject_ 1

- element_

1..*

0..*

図 4 位置軌跡推定結果のクラス設計

様々な位置軌跡情報取得のためのデバイスやサービ

ス毎の差異を観測量を抽象化することによって吸収

するというところにある。位置軌跡情報を推定する

ために必要な情報は、様々なデバイスやサービスに

おいて得ることが可能であるが、それら全てが必ず

しも直接「位置」や「軌跡」の形で取得されるわけ

ではなく、また様々なフォーマットで提供されるは

ずである。そこで本研究で提案するユニバーサルロ

ケータにおいては、位置軌跡情報を推定するために

利用可能であると予想できるあらゆる観測量を抽象

化し、それぞれの観測量が備えるべき属性およびメ

ソッドを定義した。

観測量のクラス設計を図 5に示す。

- objects_[0..*]: OB_Object

+  numObjects(): int

+  elements(): OB_Object[]

+  element(in int): OB_Object

OB_Complex

+  getWeight(): int

+  compareTo(in Object): int

+  equals(in Object): boolean

OB_Weight

OB_ModeOB_Motion

- time_: TM_Primitive

- weight_: OB_Weight

- subject_: MO_Object

+  getSubject(): MO_Object

+  getTime(): TM_Primitive

+  getWeight(): OB_Weight

OB_Object

OB_Place

gip::tr::MO_Object

- weight_

1

- subject_

1

0..*

- element_

1..*

図 5 観測量のクラス設計

全ての観測量は共通のスーパークラスである

OB Object クラスのサブクラスとして定義される。

観測量は大きく分けて、移動オブジェクトがある

3
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空間領域に存在することを示す場所候補 (OB Place

クラス)、移動オブジェクトの動きを表すモーショ

ン (OB Motionクラス)、および移動オブジェクトの

移動形態を表す移動モード (OB Mode クラス) の 3

つに分類される。

3.4.1 場所候補観測量

観測量の内、移動オブジェクトがある空間領域に

存在することを直接的に示すことができる観測量

を、場所候補 (OB Placeクラス)としてモデル化し

た。場所候補としては、移動オブジェクトがある領

域にいることを示す OB Areaクラス、移動オブジェ

クトが既知の点からある距離だけ離れたところに

いることを示す OB BSRangeクラス、および移動オ

ブジェクトが既知の点から見てある方向にいること

を示す OB BSDirectionクラスの 3つを定義した。

場所候補観測量のクラス設計を図 6に示す。

+  getPolygon(): GM_Polygon

+  asGeometry(): GM_Object

OB_AreaPolygon

OB_Place

+  getCenter(): GM_Point

+  getRadius(): double

+  asGeometry(): GM_Object

OB_AreaSphere

+  getCenter(): GM_Point

+  getRadius(): double

+  asGeometry(): GM_Object

OB_AreaCircle

+  getBaseStation(): GM_Point

+  getDirection(): PT_Vector

OB_BSDirection

+  getBaseStation(): GM_Point

+  getRange(): DT_Distance

OB_BSRange

+  asGeometry(): GM_Object

OB_Area

OB_Weight

- time_: TM_Primitive

- weight_: OB_Weight

- subject_: MO_Object

OB_Object

gip::tr::MO_Object

 - weight_

1

 - subject_

1

OB_Complex

0..*

- element_

1..*

図 6 場所候補観測量のクラス設計

この場所候補観測量を用いて表現することができ

る具体的な観測量としては以下のようなものが挙げ

られる。

• GPSの測位結果

• RFID タグの受信 (ある基準点を中心とする

領域内にいるとみなす)

• ランドマークや、GPS衛星、太陽、月などの

見える見えない判定 : ランドマークなどが見

えるか見えないかの条件を記述した地図を事

前に用意されている場合、移動オブジェクト

が実際に対象物の可視判定を行うことで場所

候補が生成可能である。)

• 無線 LAN基地局の受信信号強度 : 無線 LAN

の受信信号強度マップが事前に用意されてい

る場合、受信信号強度データから移動オブ

ジェクトの場所候補が生成可能である。

• 超音波センサを用いた位置決めデバイス : 移

動オブジェクトの所有するセンサと環境に固

定されたセンサ間の距離を超音波で計測する

もの。

• GPS をはじめとする電波測位において観測

される擬似距離

3.4.2 モーション観測量

観測量の内、移動オブジェクトの移動自体に関す

る観測量を、モーション (OB Motion クラス) とし

てモデル化した。モーションとしては、大きく分け

て、移動オブジェクトの速度に関する観測量、移動

オブジェクトの進行方向に関する観測量、および移

動オブジェクトの移動距離に関する観測量の定義を

行った。モーション観測量のクラス設計を図 7 に

示す。

このモーション観測量を用いて表現することがで

きる具体的な観測量としては以下のようなものが挙

げられる。

• 速度計で計測される速度
• ウェアラブルセンサ (加速度センサ、磁気セ

ンサ、など)で計測される速度や進行方向

• ドップラーレーダーを用いた対象物との相対
速度

• 万歩計で推定可能な移動距離

3.4.3 移動モード観測量

観測量の内、移動オブジェクトの移動形態に関す

る観測量を、移動モード (OB Mode クラス) として

モデル化した。移動モードは、移動オブジェクトの

行動を規定する行動モードおよび移動オブジェクト

の移動手段を規定する交通モードから構成される。

行動モードにより人の「歩く」、「走る」、「上がる」、

「下がる」などの行動を表現し、交通モードにより

利用している交通手段を表現する。この移動モード

は、主に地図データと組み合わせて位置を絞り込む

ために利用する。移動モード観測量のクラス設計を

図 8に示す。

3.5 位置軌跡情報の推定手法

位置軌跡情報の推定の流れを図 9に示す。

取得された移動オブジェクトに関する観測量オブ

ジェクト群は、まず一次処理によってユニバーサル

4
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図 7 モーション観測量のクラス設計

ロケータのマップマッチング処理に利用しやすいよ

うに変換される。観測量の一次処理についてその概

要を図 10に示す。

観測量の一次処理においては、取得された移動オ

ブジェクトに関する観測量、すなわち、場所候補観

測量、移動モード観測量、およびモーション観測量

を、ユニバーサルロケータのマップマッチング処理

において利用する、移動軌跡、場所候補、およびネッ

トワーク上の移動制約条件に変換する。

位置軌跡情報の推定には、移動軌跡、場所候補

+ UNKNOWN: int

+ STATIC: int

+ DYNAMIC: int

+ WALKING: int

+ RUNNING: int

+ UPWARD: int

+ DOWNWARD: int

+  isUnknown(): boolean

+  isStatic(): boolean

+  isDynamic(): boolean

+  isWalking(): boolean

+  isRunning(): boolean

+  isUpward(): boolean

+  isDownward(): boolean

OB_ModeAction

+ UNKNOWN: int

+ ELEVATOR: int

+ ESCALATOR: int

+ CAR: int

+ BUS: int

+ TRAIN: int

+  isUnknown(): boolean

+  isElevator(): boolean

+  isEscalator(): boolean

+  isCar(): boolean

+  isBus(): boolean

+  isTrain(): boolean

OB_ModeTransport

- time_: TM_Primitive

- weight_: OB_Weight

- subject_: MO_Object

OB_Object

OB_Complex

0..*

- element_

1..*

11

- modeAction_: OB_ModeAction

- modeTrans_: OB_ModeTransport

+  getModeAction(): OB_ModeAction

+  getModeTransport(): OB_ModeTransport

OB_Mode

 - modeTrans_ - modeAction_

OB_Weight

gip::tr::MO_Object

 - weight_

1

 - subject_

1

図 8 移動モード観測量のクラス設計

図 9 位置軌跡推定の流れ

I/O I/O

+

図 10 観測量の一次処理
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群、およびネットワーク上の移動制約条件を利用す

る。また、推定結果である位置情報としては、一般

的に空間座標で表される空間位置の推定と、ネット

ワーク上位置の推定の二通りの位置推定を同時に行

う。すなわち、各瞬間ごとの位置情報は、空間位置

とネットワーク上の位置の二通りについて推定され

る。マップマッチングを用いた位置軌跡情報の推定

について、その概要を図 11に示す。

or

図 11 位置軌跡情報推定の概要

4 試作システムの開発

本研究で提案するユニバーサルロケータの機能検

証を行うために、試作システムの開発を行った。試

作システムを実装するにあたっては、加速度セン

サ、ヨーレートセンサ、磁気センサ、気圧計で構成

される万歩計システムと、RFIDタグシステム、お

よび GPS 受信機をセンサデバイスとして実装し、

ユニバーサルロケータのコア部分についても同時に

実装を行った。全てのソフトウェアは JAVA を用

いて開発を行った。

試作システムのセンサ構成を図 12に示す。

各センサから得られる計測量は、本研究で提案し

たユニバーサルロケータにおいて定義されている観

測量オブジェクトに変換され、ユニバーサルロケー

タの位置軌跡情報推定アルゴリズムによって処理

される。現時点では、センサおよびユニバーサルロ

ケータを構成する全てのソフトウェアは一台のノー

トパソコン上で実行されるような形になっている。

今後は、あらゆる観測量をネットワーク経由で位置

軌跡情報計算用サーバに集め、推定された位置軌跡

図 12 試作システムのセンサ構成

情報の取得もネットワーク経由で行えるような実装

が望ましいと考えられる。試作システムの外観を図

13に示す。

図 13 試作システムの外観

センサ、およびそれらの駆動のためのバッテリは

全てリュックサックに収まっており、センサの計測

量取得とユニバーサルロケータの処理を行うための

ノートパソコンをユーザが手に持つような利用形態

となる。リュックサックの重量はおよそ 2kg程度で

あり、利用者の動きに制約を及ぼすようなものでは

ない。

5 試作システムを用いた検証実験

5.1 実験の概要

実験は、東京大学駒場リサーチキャンパス内にて、

東京大学生産技術研究所 (以下生研)の C棟および

中庭を用いて行った。東京大学駒場リサーチキャン

パスを上空から見た全体図を図 14に示す。

図 14 においては、灰色で塗られているものが建

物を表し、点線で囲まれた領域が実験に使用した領

域を示す。実験に使用した領域にも含まれている図

中右側の縦長の建物が生研の研究棟であり、特に実

線四角で囲んだ領域が C棟になる。
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図 14 テストサイトの全体像

実験のために用意した地図ネットワークデータに

ついて、屋外のものを図 15 に、屋内のものとして

C棟 5階のものを図 16に示す。

図 15 研究棟 1 階から広場にかけての地

図ネットワークデータ

図 16 C棟 5階の地図ネットワークデータ

本試作システムにおいては RFID タグシステム

を利用しているが、今回の実験においては、非常時

にも電源の確保が保証されている非常灯および非常

消火施設に RFIDタグを設置した。図 15および図

16 の地図には、非常灯および非常消火施設の位置

を三角印で、その中で RFIDタグを設置した位置を

丸印で示してある。

5.2 実験結果

万歩計システムで推定される速度および進行方向

と、RFIDタグシステムで取得される場所候補観測

量も合わせてマップマッチングによる位置軌跡情報

の推定を行った結果を、図 17 に示す。進行方向の

推定には、ヨーレートセンサの計測量を利用した。

進行方向の推定にヨーレートセンサを用いたのは、

特に本実験を行ったような鉄筋コンクリートの建物

内や磁場を発生する PC などの多い環境において

は、磁場に局所的な乱れが生じ、磁気センサを十分

に利用できないためである。地図ネットワークデー

タにおいて、ネットワークを構成するエッジとノー

ドには、建物内かどうか判定することができるよう

な属性を設定してある。

図 17 生研 C棟 5Fの廊下を歩いて 4周

: マップマッチングによる推定結果

建物内廊下道路ネットワークについては、その属

性として道路幅が小さく設定されているため、位

置推定結果のネットワークへの整合性が高いこと

が分かる。また、RFID タグを用いることにより、

ヨーレートセンサのドリフトの影響を、長時間にわ

たって安定的に低減することが可能であることが分
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かる。

次に、高さ方向の移動を考慮するために、生研

C 棟 5F から 6F へエレベータを利用して移動する

実験を行った。図 18 に位置軌跡情報の推定結果を

示す。

図 18 生研 C棟 5Fから 6Fへ : 高さ方向の移動

高さ方向の移動は、移動モードの推定とマップ

マッチングによって推定される。気圧センサの出力

から高さ方向の移動が検出され、ネットワークデー

タ内の高さ方向に移動可能なエッジデータへとマッ

チングされる。図 18 においても示されているよう

に、エレベータに乗るという行為によって、位置が

正確にマッチングされることが分かる。

建物外における移動については、C 棟 1F エレ

ベータホールから、キャンパス内の中庭を周るコー

スを用いて実験を行った。建物外においては、進行

方向の推定に磁気センサを利用している。図 19 に

位置軌跡情報の推定結果を示す。

図 19 生研 C棟 1Fから中庭へ : 屋外における移動

キャンパス内のネットワークにおけるエッジの太

さ属性は、大きい値に設定している。これは人の移

動がネットワークに制限されず、かなり自由に行え

るということを意味している。また、屋外において

は RFIDタグの間隔が非常に広くなっており、位置

軌跡情報の推定には不利な条件であるが、万歩計シ

ステムによる速度推定と磁気センサを利用した進行

方向の推定により、シームレスな位置情報の取得が

可能になっていることが分かる。

これらの実験結果から、ユニバーサルロケータを

利用していくつかの観測量を組み合わせることで、

様々な利用場面、利用環境に応じて柔軟に位置軌跡

情報の推定が可能になることが分かる。また、ユニ

バーサルロケータのようなプラットフォームが存在

することにより、今回の試作システムで実装したい

くつかのセンサデバイスの組み合わせが、非常に簡

単に実現できる事が分かった。

6 結論

移動オブジェクトに関する観測量を統合し位置軌

跡情報を推定するためのプラットフォームであるユ

ニバーサルロケータの提案を行った。本ユニバーサ

ルロケータは、位置情報の取得に関連する様々なデ

バイスやサービスを効果的に統合して位置軌跡情報

を提供するような、位置情報取得システムの開発基

盤となることが期待できる。

また、加速度センサ、ヨーレートセンサ、磁気セ

ンサおよび気圧センサを組み合わせた万歩計システ

ムと、RFID タグシステム、および GPS受信機の

組み合わせを対象に、ユニバーサルロケータの試作

システムを開発した。この試作システムを用いた検

証実験において、ユニバーサルロケータにより複数

の観測量を効果的に統合し、位置軌跡情報の推定が

可能であることが確認できた。

近年、実用化と普及が進みつつある LBS (Loca-

tion Based Service : 位置情報を利用した情報サー

ビス)に関しては様々なプラットフォームや標準化

が提案され、検討が進められてきているところであ

る。しかしながら、LBSを構成する技術の中でも特

に重要になる位置情報の取得に関して、技術的に集

中した議論がなされていないのが現状である。ユニ

バーサルロケータのような位置情報取得のためのプ

ラットフォームは、このような標準化動向から見て

も非常に有意義なものであると考えられる。
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