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１．はじめに 

高精度相対測位を実現する搬送波位相測位（RTK-GPS）

が多く使われている[1]．RTK-GPS の測位端末から出力され

る搬送波位相は整数部だけで 8 桁あり，近年実用化された

長距離・低速度の無線通信技術（LPWA: Low Power Wide 

Area）を適用するには情報量が大きすぎる．そこで測位端

末から測位プログラムに伝送する情報量を減らした新手法

（FCP）を提案し実験確認したので報告する[2]． 

２．提案手法（FCP） 

従来の搬送波位相測位と同様に基準点（A）と測位点

（B）に測位端末を設置し，それぞれ GNSS 衛星を受信して

搬送波位相を検出する． 

FCP では 2 台の測位端末で搬送波位相を検出するタイミ

ングを正確に合致させ，同一時刻に取得した搬送波位相の

小数部（瞬時位相 φ）だけを測位プログラムに伝送するこ

とで情報量を削減する． 

 

 
 

図１ FCPの測位コンセプト 
 

基線長が短い場合，各衛星からの電波を平面波として扱うこ

とができる．このとき 2 衛星（衛星 n と基準衛星 r）により形成さ

れる干渉縞は格子ベクトル k に直交する方向に形成される． 

ここで格子ベクトル k は基準点（A）から 2 衛星に向かう方向ベ

クトルの差分である． 
FCP は瞬時位相 φ から二重位相差 φDD を求め、下式の評

価指標 E を最小とする基線ベクトル P’を探索して測位する． 
 
   （１） 
 
ここでΩは格子ベクトル k と推定基線ベクトル P’の内積

で定まる干渉縞位相である．整数バイアスを無視している

ため，探索の初期値として基線ベクトル P’の概略値が必要

である． 

３．実験結果 

2 台の u-blox 社 GNSS 受信機を基線長 9.64m の位置に設

置し，時刻誤差を補正して 2 台が同一時刻で検出した搬送波

位相（瞬時位相）を求め，FCP を用いて測位する実験を行った． 
（1）8 衛星から得られた瞬時位相の例を図 2 に示す．この

図から情報量が少ないことが直感的に理解される． 
  

 
図２ 測位端末 A，B から得た瞬時位相 φAと φB 

 

（2）300 エポックの基線長測位を１秒間隔で行った結果を

図 3 に示す．測位結果のバラつきが約 1cm 以内に収

まり，RTK-GPS の測位結果（9.64m）と平均値が一致

することで測位原理を確認した． 
 

 
図 3 基線長の測位結果（1 秒間隔，300 エポック，基線長

9.64m） 

 
（3）FCP で測位精度を上げると探索回数が増えて演算時

間が長くなる．そこで探索範囲を 2 段階に切り替える

工夫を施した．第一段階では粗く探索して測位範囲を

絞り込み，第二段階で狭い範囲を細かく探索すること

で精度を上げる．市販コンピュータで測位演算時間を

38ms まで短くできた． 
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