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摘要 

越來越多的技術需要以使用者定位技術

為前提來發展，而且無線區域網路技術的普及

率逐漸升高，利用無線區域網路技術做室內定

位服務的可行性便大為提高。本篇分析目前幾

種可行的無線區域網路定位服務相關技術，並

針對室內環境定位服務問題做探討。目前市場

上普及率最高的無線區域網路為 IEEE 
802.11b 標準，利用此一標準可有效地降低建

置定位服務的成本，也更有助於推廣。因此本

篇就以 IEEE 802.11b標準為基礎，提出一個完
整的架構，包括訊號強度擷取、資料庫建置、

與定位演算法。透過本架構所估計出的位置精

準度高，並且在建置定位資料庫時只需少量的

成本來做實地測量，兼具定位系統可靠性與降

低系統建置所需的人力與時間成本。 

關鍵詞：室內定位服務，室內定位演算法，無

線網路，訊號強度指標。 

一、簡介 

隨著 3G與無線網路的普及，許多學者紛

紛提出無線網路上相關的應用技術，而對無線

網路的使用者做定位便是一個新興話題。空間

中的定位不僅可以幫助使用者辨識方位，並可

以提供使用者所處位置的相關資訊，例如展覽

場地的促銷活動與博物館的使用者導覽[5] 
[9] 。 

定位系統可以用在室內環境與室外環

境。雖然兩個系統的應用目的大同小異，但技

術上卻因為室內環境擺設複雜、精密度要求較

高，所以在實作上相對困難許多。本論文針對

室內環境定位的應用提出一套完整的架構，包

含在 IEEE 802.11b 的無線網路環境中如何正

確取得來自各個 AP (Access Point)的訊號資
料、AP 應要如何擺設以提升系統定位的正確
性、如何經由推估的方式而降低定位系統的建

置成本、以及收到相關訊號資料後如何轉換為

位置資訊等幾個主要議題。 

本論文在第二章提出相關資料與文獻探

討，說明目前室內環境定位服務之概況與相關

研究議題；第三章提出定位系統架構：訊號擷

取、資料庫建置，以及定位模組；最後，也提

出尚待研究之議題與未來研究方向，並對本論

文提出結論。 

二、相關資料與文獻探討 

2.1 無線區域網路定位服務相關技術 

應用在無線區域網路環境之定位服務的

相關技術可以分為無線區域網路傳輸平台與

定位模式兩大部分。 

 

2.1.1無線區域網路傳輸平台 

無線區域網路使用 Bluetooth、  IEEE 
802.11 family、HiperLAN2、 HomeRF這類的

通訊協定形成一個小區域的網路。目前廣泛的

使用於特定場合中，比如：辦公室、機場、咖

啡館。目前最為普及的是 IEEE 802.11系列，

也是本研究的目標平台。 

802.11是 IEEE最初制定的一個無線區域
網路標準，主要用於解決辦公室區域網路和校

園網路中行動裝置與基地台的無線接入，速率

最高只能達到 2 Mbps；IEEE 802.11a，它工作
在 5 GHzU-NII 頻帶，實體層速率可達 54 
Mbps，傳輸層可達 25 Mbps，採用正交頻分多
工(OFDM)的獨特展頻技術，可提供 25 Mbps
的無線 ATM介面和 10 Mbps的乙太網路無線

結構介面；IEEE 802.11b，目前頻寬最高可達
11 Mbps，也可根據實際情況採用 5.5 Mbps、2 
Mbps 和 1 Mbps 頻寬，實際的工作速度在 5 
Mbps左右，與普通的 10Base-T規格有線區網
幾乎有相同的表現水準，並且使用的是不需申

請使用執照的 ISM2.4 GHz；最後一個相關系
列 IEEE 802.11g，是一種混合標準，它既能適
應傳統的 802.11b標準，在 2.4 GHz頻率下提

供每秒 11 Mbps資料傳輸率，也符合 802.11a
標準在 5 GHz頻率下提供 56 Mbps資料傳輸

率。 



2.1.2定位模式 

目前在無線網路環境下進行定位服務的

定位模式大致有以下四種[11] [12] [13] ： 

 收訊角度法 (Angle of arrival, AOA)  

利用天線偵測接收行動裝置訊號的角度進

行有效的定位。 

 收訊時間差 (Time of arrival/Time differ-
ence of arrival, TOA/TDoA) 

利用訊息在接收端與傳送端間傳送所花費

的時間差求出兩者的相對距離。 

 時間差與收訊角度混合法 (Hybrid angle 
and time of arrival) 

結合上述兩種作法，配合時間差以及 AP收
到訊號的角度對所在位置做定位。 

 訊號強度法 (Received signal strength ap-
proach, RSS) 

利用行動裝置偵測不同位置所收到訊號強

弱的方式，進一步做到定位的功能。 

其中以訊號強度法較適合室內環境使

用，前三種方法在室內環境受到多重路徑

(multi-path)問題的影響程度大，並且訊號強度

法對於位置移動時訊號強弱的變化是比較可

預期的，也就是所得位置相依變數有較高的量

測精確度。 

在定位服務系統中要能正確估計使用者

所在位置，包含兩個步驟：1.蒐集位置相依變
數 2.利用這些變數轉換成定位資訊。 

蒐集位置相依變數是在定位系統建立時

建置場地位置資料庫，以供定位時進行比對。

基於訊號強度法的定位模式目前可行的方式

有以下兩種： 

 實 地 測 量 法  (Measurement space 
method)[11]  

實地測量法的定位方式，在定位環境中先就

數個重要位置測量取得確定的位置訊號強

度，並儲存於位置資料庫中。 

 傳 播 模 式 推 估 法 (Propagation model 
method) [3]  

傳播模式推估法利用波的傳播模式，考量在

不同無線網路環境下可能會得到的環境相

依變數，如各種不同環境因素（室內擺設、

其他電波干擾⋯等），計算在相對應的位

置，應該會收到多少訊號強度。 

當系統實際運作進行定位時，利用當時所

測得的位置相依變數與場地位置資料庫比

對，而轉換成定位資訊，可行的方式為： 

 判定法 (Deterministic)[4] [5] [11]  

取到當時位置相依變數後，比對資料庫中的

事前位置相依變數，經由比對運算，最接近

的一組位置相依變數的對應位置為目前使

用者所在位置。 

 機率法 (Probabilistic) [3] [6] [7]  

利用統計上條件機率的方式，根據使用者目

前所在位置，求出在現有條件下（訊號能量

強度、收到訊號來源等）使用者最有可能的

位置。 

利用統計法，所有的環境變數所帶來的問

題（多重路徑、訊號受物品擺設影響⋯etc）都
不會對模式參數帶來太大影響。所以也成為最

多人使用的方式。 

2.2 室內環境定位服務問題探討 

室外環境定位與室內環境定位兩者個別

有不同的考量：對於室外環境來說，多為寬廣

的地區或是大型的障礙物，訊號的多重路徑比

較不明顯，因此在室外環境定位時障礙物的影

響較小。另外，室外環境相對於室內環境，使

用者平均移動的速度較快，因此必須考量訊號

傳遞與接收上的時間差。本研究主要探討室內

環境定位服務，所以底下就影響室內環境定位

服務的因素做探討： 

障礙物 

障礙物為影響室內環境定位的最重要的

因子，在室內環境中常常會擺設各式各樣的家

俱或裝飾，這些物品對於訊號的吸收率各有不

同，而這些物品的擺設又往往不是很規律，使

得無線訊號在室內傳遞時很容易被物品所吸

收，因此這些物品的位置和材質便成為影響訊

號推估室內位置的最大因素。另一方面，人體

的組成百分七十以上是水，所以人本身就是一

個很會吸收無線訊號的物品，當人數變多或人

移動頻繁的時候，訊號的變動率就會更大，考

量室內定位時不能忽略這個因素。 

因為障礙物會吸收訊號，相鄰位置的訊號

強度變動量就會變大，所以反而能判斷出使用

者位置的改變，因此妥善地利用障礙物能使室

內定位服務更精準。 

室內範圍 

室內環境相較於室外環境範圍較小，訊號

在室內傳遞時容易會因為障礙物或牆壁而反

射，多重路徑的狀況也相對的嚴重許多，這使

得收到的訊號會被混淆、訊號強度會有不穩定

的變動。另一方面，室內環境範圍較小所以訊

號的時間短，這使得利用時間差推估位置的精

準度下降；對於利用訊號強度推估位置而言，



也會因為訊號強度的變動率太低而使得精準

度也不高。 

因為室內環境的範圍較小，所以相反地，

需要佈建的 AP比室外環境所需要還少就可達
成精準的效果，而且精準度比室外環境的定位

高。 

其他因素 

除了上述兩種因素之外，其他的環境因素

也會影響訊號的接收。這些因素有溫度、溼

度、其他同類型無線訊號干擾的影響等等。溫

度與溼度皆會影響訊號的傳輸速度，這對透過

訊號時間差來推估位置的方法來說會有極大

的影響；其他同類型無線訊號的干擾，例如靠

近基地台附近或在微波爐附近，如果這些頻率

與我們所使用的訊號強度相近，則可能會嚴重

地影響到訊號接收的品質，進而改變室內定位

的精準度。 

不同的室內環境就有不同的擺設，因此在

做室內環境定位時，必須考量以上的因素，並

針對每一項因素再做校調，以便滿足各種不同

環境的需求。 

三、系統架構 

室內定位系統：使用者手持行動裝置在定

位環境中移動，而系統將針對場地中的手持裝

置做定位。我們假設場地中的多個 AP會不斷

發送無線訊號給行動裝置，而位於ψ的行動裝

置便可將該時間間隔收到來自 AP的訊號強度

以 RSSI ψ 的形式（ RSSI, Received Signal 
Strength Indicator）交由中央控管伺服器做定
位服務，並由中央控管伺服器依照所在位置提

供必要資訊。所以，整個系統會形成一個三層

式架構，包含資料庫、中央控管伺服器，以及

行動裝置等，圖 3.1所示： 

 

 
圖 3.1 系統架構元件圖 

 資料庫 

資料庫負責儲存場地相關資訊以及使用

者在特定位置中系統所要提供的資料。在場地

相關資訊部分，包含場地配置、障礙物訊號衰

減率、位置訊號強度、以及不同環境條件下的

決策資訊。在定位環境佈置部分，系統在正式

上線前需要將完整的場地資訊輸入，這部分將

於後面詳述。而位置訊號強度則儲存了在特定

位置下所收到的信號強度，其格式為： 
Position (x,y) ψ 
Received Signal Strength atψ RSSIψ 
Barrier type and loss dB value atψ Bψ 

另外，因為環境的不同也會影響行動裝置

所收到 AP的訊號強度，故資料庫也儲存不同

環境下的訊號強度，例如使用者密度、通訊頻

道干擾程度等。 

 中央控管伺服器 

中央控管伺服器包含了應用程式與定位

模組兩大部分。定位模組負責將行動裝置傳送

過來的訊號轉換成使用者位置的相關資訊，而

應用程式則依據使用者的位置與個人資訊傳

送必要資訊。另外，中央控管伺服器也負責在

不同環境條件下所應選用的資料庫，如不同使

用者密度的訊號強度資料庫。 

 行動裝置 

行動裝置負責與使用者溝通，此行動裝置

可能是 PDA、手機等，負責將每個時間間隔
所收到的各個 AP訊號強度傳送到中央控管伺

服器，並作為系統與使用者間溝通的橋樑。 

本章後面接著針對行動裝置上的訊號擷

取方法、資料庫建置，以及定位模組作細部說

明。 

3.1訊號強度（RSSI）擷取： 

收集訊號強度有多種方法，其中最精準的

莫過於利用額外的硬體裝置偵測訊號強度，但

是此種方法需要額外的成本，而且此種額外的

硬體裝置攜帶不易。另一種則是利用 IEEE 
802.11 行動裝置裡的無線電波接收晶片，這晶

片本身就有偵測訊號強度的能力，透過這些晶

片，行動裝置可以找到其它偵測到的無線行動

裝置，例如 AP或另一台行動裝置。本研究即

是利用行動裝置中的無線電波接收晶片所提

供的功能來偵測訊號強度，缺點是準確率較

低，但是尚能滿足本研究的需求，優點是無需

負擔額外的成本。 

本研究利用 Linux 作業系統上由 Jean 
Tourrilhes 所開發出來的 Wireless Extension 
API[14] 與實體層的無線電波接收晶片做溝
通，以取得目前行動裝置所能偵測到週遭所有

的 AP訊號強度。Wireless Extension套件剛開
始是由 Hewlett Packard所維護，用意乃在提供
一個開放原始碼的無線網路驅動程式，讓

Linux 上的開發者可以對 802.11b 的無線網路

卡取得更多資訊。在 Linux Kernel 2.2.14 之
後，Wireless Extension就被放入預設的 Kernel
套件中，只要較 Linux Kernel 2.2.14 更新的 OS
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即可呼叫這些 API，而這些 API依然持續地更

新中。 

藉由 Wireless Extension 的所提供的
Scanning模式，行動裝置可以輕易地掃描以自

己為中心，所有鄰近訊號強度高於某個門檻的

所有 AP，並取得這些 AP 的連線品質、訊號

強度、以及噪訊比。本研究修改原本Wireless 
Tools中的 iwlist程式，使行動裝置只針對鄰近

AP 的訊號強度做追蹤，行動裝置每半秒去掃

描一次鄰近的區域。所收到的訊號強度皆用

dBm 來衡量，因此針對不同的 AP並不會有測

量單位不同的情形。另一方面，每一台 AP皆
有自己獨一無二的MAC address，因此我們利

用MAC address 來辨認每一台 AP，而不是利

用換變動的 IP Address。最後並把取得的訊號
強度和相對應 AP的MAC address傳回中央控
管伺服器，中央控管伺服器收集這些資訊以便

利用此一資訊做行動裝置的定位。 

3.2 資料庫建置 

在定位系統中，資料庫的建置與 AP擺放
位置，乃至於演算法的訂定，都是息息相關、

牽一髮而動全身的幾個要素。本節將針對整個

系統的實際運作與必備的幾項準備工作提出

探討。 

 

3.2.1 輸入場地資訊 

由於室內環境的擺設與格局對於 AP訊號
強度與使用者的移動模式都有顯著的影響，所

以在系統建立的第一步就是先輸入定位場地

的相關資訊。 

本研究希望開發出的定位系統精準度能

達到 2公尺以內，所以我們會將欲作定位的場
地之長和寬各以一公尺為單位，將該場地進行

切割，下圖即為一 15m * 10m的場地，共切割

成 150個 1m*1m的區域。 

 
圖 3.2 場地資訊圖 

場地所切割出來的每個區域以ψ來記

錄，我們需要對於進行定位的場地實際做測

量，記錄該場地中存在的障礙物，包括了每一

個切割出來的區域上是否存在有障礙物，並且

記錄該障礙物所造成的 loss dB值，描述場地

內所有障礙物的型態與其種類。 

透過這個階段對於定位場地進行實地測

量，並且透過將實際障礙物的存在轉換成該障

礙物對於訊號強度衰減率，即可建立出供本系

統運作的定位場地相關資訊。 

3.2.2 決定測量點 

在前一個步驟，我們將欲定位的場地依其

長寬分為m*n的區域，理論上需要針對這m*n
的區域分別測量每個區域接收到來自每個 AP
訊號強度的值，但是如果真的對於每個分割區

域實際進行測量，則需要耗費大量的人力與時

間成本，因此，我們提出了一個僅需要對於某

些特定點進行實際量測 AP訊號強度的方法，

簡化了整個測量的程序。 

首先，由使用者先從場地中決定出重要的

觀察點，也就是這些點的定位準確性是使用者

所重視的，因此我們需要實際進行訊號強度測

量來提高定位精準度，所有這些點將被選為測

量點。 

接著，由於相關的研究與先前的實驗指

出，障礙物對於所測量到訊號強度的影響非常

明顯，因此，我們提出一個 heuristic的演算法，
針對每一個分割區域來考量，如果該點周圍

3*3的範圍內如有障礙物，並且周圍前後左右
都沒有測量點，則該點將被選為測量點；並

且，如果該點周圍 5*5方格內沒有任何其他測
量點，則該點也將被選為新的測量點。此

heuristic pseudo code如下： 

圖 3.3 決定量測點 heuristic演算法 

在此階段，我們依據使用者的需求與場地

中障礙物的影響，決定出在該場地中需要實際

進行訊號強度測量的區域。 

3.2.3 決定 AP位置 

本系統在建置時另一個考量是 AP的擺放
位置，如何在欲作定位的場地中決定 AP放置
的數目與這些 AP放置的位置，使得在本系統
中能夠對於使用者位置定位的精準度達到最

高，更使得整體系統運作達到最佳化的效果。 

for all (positions without barriers){   

 if ( there are barriers within the 3*3 square of the 
position && there are no other selected position) 

the position is selected; 

 elseif ( there are no barriers and other selected 
position within the 5*5 square of the position ) 

the position is selected; 

} 



在此可以透過一個 mathematical model 來
定義與分析此問題，首先已知 AP訊號強度的

propagation model，我們可以藉此推測每個觀
察點的訊號強度值，另外也已知場地中障礙物

的分布情況，透過這些資訊，我們希望將每個

觀測點之間所推出的訊號強度差異能夠盡量

擴大，以提高定位的精準度，我們將此問題

model成 max min問題，將訊號強度差異最小

的兩點差異最大化，而決定出適合在場地中架

設 AP的數目與其擺設位置。 

3.2.4 訊號強度的測量與推估 

在第 2 個階段我們決定出了實際進行訊

號強度測量的位置，而在上個階段也決定出

AP 架設的位置，因此在此階段我們先分別針
對這些選定的測量點，實際量測該點偵測到來

自各個 AP的訊號強度值。由於根據相關的文

獻與實驗結果，行動裝置所面對的方向，對於

訊號強度的影響也非常顯著，所以針對每個測

量點，我們需要對於 4個不同的方向皆進行測

量，並且每個方向重複測量 10 次以取得平均
的訊號強度值。 

接著針對沒有實際測量的位置，我們透過

訊號強度的 propagation model 來進行推估，由

此我們可以求出場地中每個位置訊號強度的

推估值，又因為我們對於選定的測量點作過實

際的訊號強度量測，因此，透過這些測量點準

確的測量值與我們透過 propagation model 的
推估值，我們可以得到兩者之間的差異。而透

過所有測量點的測量值與推估值的差異，我們

由距離平方的倒數作為權重，對於其他所有場

地中的位置所推估的訊號強度值進行修正。 

因此在這個階段，我們已經完成欲定位場

地訊號強度資料庫的建置，作為實際進行定位

時，系統判斷使用者位置的依據。 

3.3 定位模組 

假設在上述訊號強度的資料庫建置已完

成，並且經過多次實地測量與紀錄，而中央控

管伺服器有能力選出最符合目前環境狀況（如

天氣、人數、濕度等）的資料庫來做參考的情

況下，剩下的問題就是如何在及時環境下應用

已建置好的訊號強度資料庫判斷使用者所在

位置。假設在及時環境中，t 時間下所收到的
訊號強度是 RSSIψ[t]，則透過挑出資料庫中「最

接近的信號強度」來找出恰當的對應位置，就

是下一步動作。 

根據這個想法可以容易的延伸為：越接近

該位置點所偵測到的及時訊號強度 RSSIψ[t]會
越接近該位置在資料庫中所儲存的訊號強度

資訊 RSSIψ，也就是除了一些誤差或其他因素

影響，理論上位在相同地點應該會有相同的訊

號強度。對於一般的向量而言，所謂相似程

度，可能包括歐基理德距離（ Euclidean 
distance）以及曼哈頓距離（Manhattan distance）
等。 

然而因為環境與誤差等因素，常會使得系

統所衡量出來的使用者所在位置會有多個「接

近的信號強度」，也就是資料庫中同時有多個

信號強度與 RSSIψ[t]的比對後符合否一個特定
信心水準。為了解決這個問題，本研究認為可

以配合上使用者的移動軌跡加以修正，把給定

前一時間時間使用者所在位置的條件下，使用

者出現在特定範圍的機率列入考量加以修

正，做為環境因素的調整。在「接近的信號強

度」部分，本研究透過餘弦(Cosine)值距離計

算兩個向量間的距離，作為兩信號強度相似程

度的指標；而移動軌跡，則採用 Viterbi 
Algorithm[7] [15] 的觀念來引入使用者在前

面幾次移動位置的軌跡，每次系統都維持記錄

使用者前 h 回合的所在位置，我們稱之為
「Modified Viterbi Algorithm」。經過 h 回合
後，便可得出一組機率值，最大的機率值就是

系統宣稱使用者所在的位置。 

我們可以將定位演算法定為(1)式： 
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其中 p(ψ|RSSIψ[t])是考慮在給定 RSSIψ[t]的訊
號強度下，使用者最可能位於ψ的機率；而

p(ψ t+i|ψ t+i-1,ψ t+i-2,ψ t+i-h)則是在已知前
t+i-1、t+i-2、t+i-h 時間點下，推估出使用者
在ψt+i的機率。此時，系統不再是對最新的使

用者位置作定位運算，而是先對前 h個回合內
的 RSSIψ[t]一一記錄下，只要每次收到新的

RSSIψ[t]便更新整個紀錄，然後依據上式計算

前 h個回合使用者所在的位置。當下一次又收
到 RSSIψ[t]時，再刪除最舊的一筆資料，使得

整個記錄維持在 h筆。 

所以，系統每隔一段時間觀測使用者的

RSSIψ[t]，並到資料庫中搜尋比對，找出大於

信心水準π的 p(ψ|RSSIψ[t])，也就是 RSSIψ[t]
和資料庫中 RSSIτ兩向量的餘弦值大於所定義

的信心水準者，將這幾個 RSSIψ[t]所對應的位
置座標儲存。同一回合的 k個座標相當於圖 3.4
中的一行，然後不斷重複比對與蒐集資料的動

作，則第 i個回合到第 i+h個回合之間所紀錄

的座標恰好如圖 3.4所示，是一個 h 行的格狀

交織圖(Trellis Diagram) [1] [2] [15] 。 



 
圖 3.4 格狀交織圖 

而至於Modified Viterbi Algorithm中相鄰
任兩點之間的邊長成本，也就是 p(ψt+i|ψt+i-1,
ψt+i-2,ψt+i-h)，可以透過記錄使用者的移動軌

跡來調整系統精確度。我們認為：使用者移動

方式通常在「前進」、「轉彎」或「停留」的時

間會遠高於「後退」的時間。基於這個假設，

我們可以透過ψt+i-1 與ψt+i-2 兩點連線的法線

L1 將地圖切割成短期趨勢中的前進與後退方

向，以機率 α與(1-α)，配合ψt+i-1與ψt+i-h兩點

連線的法線 L2 將地圖切割出的長期趨勢中前

進與後退方向，以 β與(1-β)表示。L1與 L2的
切割圖如圖 3.5。 

 

圖 3.5 使用者移動方向之長、短期趨勢 

則由 L1與 L2交織出的四大區塊，將使用
者前進方向切分成不斷前進、前進或轉彎、與

後退的機率，即 αβ、(1-α)β、α(1-β)、(1-α)(1-β)。
其中 α與 β透過實地測量方可得知。使用者移

動趨勢與機率，如圖 3.6： 

 

圖 3.6 使用者移動趨勢與機率圖 

至此，每一個特定移動軌跡機率已經可以

被求出，並正確決定出 h回合前使用者所在的
位置座標值。然而，h的大小關係到本演算法
的正確性，因此直接影響定位系統的精準程

度，同時 h愈大會造成時間間隔過長。所以 h
參數的決定會是空間精準度與定位時間差兩

者之間的 Trade-off，值得仔細衡量。 

四、未來研究方向 

由上述討論中得知，目前在運用無線網路

定位議題上，仍有許多問題尚待解決。首先，

系統選定量測點並完成實地量測後，系統要能

夠利用 propagation model 推估未進行量測的

觀測點；然而如何能針對定擺設下的觀測點做

出有效推測，仍需要進一步實驗證實。其次，

場地中的 AP擺設將會影響系統的精確程度，

該問題可透過數學模式作最佳化運算。最後，

關於系統定位模組中的許多參數尚未明確，例

如 [ ]ˆ( | )tp RSSI tφ 採用的信心水準、Modified 

Viterbi Algorithm中的 h值、使用者移動軌跡
中前進與轉彎的比例等，有待後續研究。 

五、結論 

針對不同位置的使用者所提供的不同資

訊，才是對使用者有用的資訊。然而，室內與

室外定位有著顯著的差異，室內定位系統無法

依照目前常見的室外定位系統理論對小範圍

的使用者定位。 

本論文整理了目前無線網路傳輸平台、定

位模式(AOA、TOA、RSS)與定位的兩大步驟，

並探討了室內定位服務的相關議題以及現今

室內定位系統的概況。本文也針對室內環境的

定位系統提出一套完整架構，除了整體系統架

構圖，在實作部分，我們透過 IEEE802.11 行

動裝置上的無線電波接收晶片的設定以取得

訊號強度資訊，資料庫部分，則由 AP的擺設
與訊號推估最佳化系統效能，最後，引入通訊

理論中的 Viterbi Algorithm的觀念，以使用者

過去的 h 個時間間格的移動軌跡強化系統精

確度。 

然而本研究尚有許多未盡詳實之處，例如

系統參數的設定與訊號的推估方法。我們將對

這些議題繼續研究，以期能對室內定位的精準

度向上提升。 
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