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準天頂衛星の運用と特徴

(引用：内閣府)

準天頂衛星の配備計画

準天頂軌道俯瞰図

準天頂軌道
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CLAS（cm級補強サービス）について

受信機のみでcm級の測位可能!!

衛星経由で衛星暦・クロック、大気圏の情報をユーザーと共有

CLASのサービスエリア

CLASの概略図
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CLASの測位精度

※TTFF(Time To First Fix)：[60sec](95%)以下

CLASの測位精度

高精度測位が受信機のみで日本全国で利用可能!!
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• CLASLIB

• CLASLIBの使い方

CLASLIB
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CLASLIB
•内閣府の運用するみちびきの公式サイトが公開している後処理ツール

•使用に伴するL6信号データも入手することができる(1時間分)

https://sys.qzss.go.jp/dod/downloads/download.html?TECH_ID=39

みちびきの公式サイト L6信号取得ページ

https://sys.qzss.go.jp/dod/downloads/download.html?TECH_ID=39
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CLASLIBの使い方

https://sys.qzss.go.jp/dod/downloads/download.html?TECH_ID=39

下にスクロールすると…

必要項目を記入し
CLASLIBを入手!

https://sys.qzss.go.jp/dod/downloads/download.html?TECH_ID=39
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CLASLIBの使い方
• Visual Studioでデバックする方法
1. VSで新しい空のプロジェクトVisual C ++プロジェクトを作成

2.「util / rnx2rtkp」を「src /」のフォルダーに移動し、

すべての.cファイルをプロジェクトに追加

3. C / C ++→プリプロセッサの変更

4.リンカー→入力の変更

5.コンパイルを行う

6.コマンド引数と作業ディレクトリを設定し、デバッグを開始

-k util¥rnx2rtkp¥kinematic.conf -ti 1 -ts 2018/09/18 00:00:20 -
te 2018/09/18 01:00:00 -o out¥out.pos data¥261960627A.obs 
data¥tskc2018261.nav data¥2018261A.l6
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CLASLIBの使い方
• Configuration file

RTKLIBと酷似!!
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CLASLIBの使い方

FIX率36.0％

経度方向

緯度方向

高度方向

経度方向

緯度方向

高度方向

経度方向

緯度方向

高度方向FIX率80.8％ FIX率90.9％

• CLASLIBではconfiguration fileで信用度の閾値を設定できる

•以下は移動体実験のデータ(東京湾、小型船、1時間分)

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 0.0082 0.0261

経度 0.0155 0.0241

高度 -0.0049 0.0825

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 -0.0041 0.0250

経度 0.0071 0.0165

高度 0.0518 0.0888

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 0.0088 0.0247

経度 0.0140 0.0189

高度 0.0074 0.0796
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• 静止体実験

• 移動体実験

CLAS実験
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静止体実験-実験概要
•測位時間：

-24時間、1Hz                ※2019/10/17

•設置場所

東京海洋大学 第四実験棟屋上

•受信機のセッティング:

AQLOC Light : Kinematic CLASLIB : Kinematic

(MSJ受信機は当時設定不可)
使用アンテナ

AQLOC light MSJ受信機 CLASLIB
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静止体実験-目的と評価方針
-目的と評価方法

•静止体での市販受信機とCLASLIBとの性能評価

• アンテナの真の位置は近傍の電子基準点とのRTK測位により算出

• CLASLIBの測位にはTrimble-NetR9の観測データを用いた

配線図
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静止点実験-CLASLIB-FIX解のみ

FIX率99.0％ FIX率99.7％

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 0.0025 0.0469

経度 0.0336 0.0212

水平 0.0337 0.0426

高度 0.0424 0.0924

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 0.0022 0.0451

経度 0.0336 0.0205

水平 0.0446 0.0401

高度 0.0425 0.0882

TTFF(60s)抜きCLASLIB_24h

経度方向

緯度方向

高度方向

経度方向

緯度方向

高度方向

経度方向

緯度方向

高度方向
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静止点実験-AQLOC＆MSJ受信機-FIX解のみ

FIX率99.5％ FIX率90.7％

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 0.0010 0.0164

経度 0.0051 0.0157

水平 0.0215 0.0137

高度 0.0821 0.0508

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 0.0048 0.0248

経度 0.0050 0.0313

水平 0.0319 0.0250

高度 0.1053 0.0786

MSJ受信機_24hAQLOC_20h

経度方向

緯度方向

高度方向

経度方向

緯度方向

高度方向
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静止体実験-水平絶対誤差の累積割合-FIX解のみ

単位：ｍ

80%値 0.056

95%値 0.081

99%値 0.132

80%値 0.031

95%値 0.046

99%値 0.066

80%値 0.043

95%値 0.073

99%値 0.130

TTFF抜き

縦軸:割合(%)
横軸:水平誤差(m)

縦軸:割合(%)
横軸:水平誤差(m)

縦軸:割合(%)
横軸:水平誤差(m)

縦軸:割合(%)
横軸:水平誤差(m)

単位：ｍ 単位：ｍ

単位：ｍ

80%値 0.044

95%値 0.074

99%値 0.132
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移動体実験-実験概要
•測位時間：

-1時間、1Hz                ※2019/09/26 JST08:50～

•設置場所

交通艇やよい コンパスデッキ上

•受信機のセッティング:

CLASLIB : Kinematic (MSJ受信機は当時設定不可)

:橋梁下

交通艇やよい
（当実験船舶）

:MSJ社製アンテナ

アンテナ設置環境

航海航路
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移動体実験-目的と評価方針
-目的と評価方法

•移動体での市販受信機とCLASLIBとの性能評価

•移動体の評価ではSPSのRTKの結果を真値として比較、評価する

• SPSの観測データを同時に取得し、CLASLIBでの測位に用いる

Trimble SPS-855

水平 8mm RMS

垂直 15mm RMS

FIX率:95.4%

経度方向

緯度方向
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経度方向

緯度方向

高度方向

経度方向

緯度方向

高度方向

FIX率60.0%

移動体実験-CLASLIB＆MSJ受信機-FIX解のみ

FIX率87.5％

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 0.0110 0.0324

経度 0.0111 0.0202

水平 0.0297 0.0356

高度 0.0180 0.0887

単位:m 平均誤差 標準偏差

緯度 -0.2308 0.5541

経度 -0.1289 0.3573

水平 0.2906 0.6493

高度 1.16254 3.8889

MSJ受信機CLASLIB

経度方向

緯度方向

高度方向 ：橋梁化
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80%値 0.049

95%値 1.915

99%値 1.964

80%値 0.038

95%値 0.053

99%値 0.206

縦軸:割合(%)
横軸:水平誤差(m)

縦軸:割合(%)
横軸:水平誤差(m)

単位：ｍ 単位：ｍ

CLASLIB MSJ受信機

移動体実験-水平絶対誤差の累積割合-FIX解のみ

CLASLIBの結果はL6信号が絶えず与えられていたことに注意

※MSJ受信機の最新ファームウェアではないことに留意
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04 まとめと今後の展望
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まとめと今後の展望
• まとめ

-CLASの静止体と移動体の性能評価を行った。

-静止体においては市販受信機がCLASの測位精度を満たしていた。

-移動体におけるCLASLIBの精度はとてもよく、今後CLASの精度検証の1
つの指標になりうる。

今後の展望

-CLASはL6信号が途切れた際は課題を抱えていて改善が必要。

→更新毎に実験を行い、CLASの現状を常に把握していく。

-CLASLIBはSSRからOSRに変換する過程で、電離層を考慮しているもの
の、十分でないためCLAS測位演算で改めて推定し計算している。

→改良すれば電離層遅延を低減できる可能性がある。
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ご清聴ありがとうございました


