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研究成果の概要（和文）：GPSをはじめとするGlobal Navigation Satellite Systemは、建物など電波の反射・
回折により位置精度が大幅に悪化するため、移動ロボットの走行制御のような位置の精度が常に必要な用途での
使用が難しかった。本研究では、衛星信号から、電波の遮蔽状況を推定して弁別することで、受信機単独で反
射・回折の影響を受けにくい測位手法の研究を行った。これを実現するため、衛星信号の受信によって得られる
疑似距離の時系列データに対して、受信機の過去の移動軌跡を複数仮定し、整合性を逐次評価することで、遮蔽
や反射による不整合を検出し、衛星の遮蔽状態の弁別と位置の推定を同時に行う手法を構築した。

研究成果の概要（英文）：The accuracy of the Global Navigation Satellite System (including GPS) is 
affected by the reflection and diffraction of radio waves by buildings. It was not easy to use 
GNSS-based location directly in mobile robot applications that require constant positional accuracy.
 In this study, we proposed a new method to distinguish the satellites’ visibility only from 
satellite signals. The proposed method estimates receiver location by assuming multiple receiver 
trajectories, sequentially evaluating geometric consistency, and rejecting inconsistent assumptions.
 The proposed method was implemented and tested by the experiment at Tsukuba Challenge 2019.
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研究成果の学術的意義や社会的意義
本研究では、建物などによる電波の反射・回折によるGNSSの測位精度悪化に対して、疑似距離の時系列データに
対して、受信機の過去の移動軌跡を複数仮定して幾何的な不整合を検出すること、既存の画像処理を用いた衛星
の遮蔽検出を行う手法を、GNSS受信機のみで実現できることを示した。本研究成果を発展させることで、電波の
反射・回折の影響を受けやすい、市街地などの環境における移動ロボットの位置推定を容易にすることが可能と
考えられる。

※科研費による研究は、研究者の自覚と責任において実施するものです。そのため、研究の実施や研究成果の公表等に
ついては、国の要請等に基づくものではなく、その研究成果に関する見解や責任は、研究者個人に帰属されます。



 

 

 



 

 



 

https://github.com/at-wat/rtcm3_ros
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