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IV ファイル仕様 

 
IV-I ファイル一覧 

本プログラムで使用するファイルを表 IV-I-1 に示す。 
 

 表 IV-I-1 ファイル一覧表 

No. 項目 ファイル名 形式 R/W 備考 

1 測位演算プログラ

ムファイル 
GpsRealSimulation.exe EXE －  

2 GPS、IMU センサ

シリアル通信モジ

ュール 

gCOM.dll DLL －  

3 gCOM.dll インタ

ーフェース用モジ

ュール 

Detour.dll DLL －  

4 測位演算初期設定

ファイル 
SimDataMake.ini TXT R 測位演算プログラムの動

作環境を設定するファイ

ル 
5 プロジェクト定義

ファイル 
project.txt TXT R 測位演算プログラムのプ

ロジェクト毎の動作条件

を設定するファイル 
6 リアルタイム処理

用初期設定ファイ

ル 

リアルタイム初期設定フ

ァイル.ini 
TXT R GPS 受信機、IMU センサ

との通信パラメータを設

定するファイル 
7 RTK-GPS 初期設

定ファイル 
RTK-GPS 初期設定ファ

イル.csv 
TXT R CSV ファイル 

測位技術「RTK-GPS」の

演算パラメータ設定ファ

イル 
8 複合航法初期設定

ファイル 
複合航法初期設定ファイ

ル.csv 
TXT R CSV ファイル 

測位技術「複合航法」の演

算パラメータ設定ファイ

ル 
9 測位演算プログラ

ム処理エラーログ

ファイル 

SimulationError.log TXT W 測位演算プログラム全般

において発生したエラー

のログファイル 
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No. 項目 ファイル名 形式 R/W 備考 

10 RINEX 
Navigation ファイ

ル 

Ephemeris.YYn TXT R/W RINEX N ファイル 
リアルモード実行時、移動

局 GPS 受信機から受信し

たエフェメリスデータ、ア

ルマナックデータ格納フ

ァイル 
11 基地局GPS観測デ

ータファイル 
Base.YYo TXT R/W RINEX O ファイル 

リアルモード実行時、基地

局 GPS 受信機から受信し

た GPS データ格納ファイ

ル 
12 移動局 GPS 観測

データファイル 
Rover.YYo TXT R/W RINEX O ファイル 

リアルモード実行時、移動

局 GPS 受信機から受信し

た GPS データ格納ファイ

ル 
13 IMU センサデータ

ファイル 
セ ン サ デ ー タ フ ァ イ

ル.csv 
TXT R/W CSV ファイル 

リアルモード実行時、IMU
センサから受信したセン

サデータ格納ファイル 
14 リアルモード 測

位演算結果ファイ

ル 

演算結果ファイル.csv TXT W CSV ファイル 
リアルモードによる測位

演算結果を格納するファ

イル 
15 基地局GPSデータ

受信時刻記録ファ

イル 

BaseTime.log TXT W 基地局から GPS データを

受信したシステム時刻と

GPS データ中の GPS 時刻

とを対にして記録したフ

ァイル 
16 移動局GPSデータ

受信時刻記録ファ

イル 

RoverTime.log TXT W 移動局から GPS データを

受信したシステム時刻と

GPS データ中の GPS 時刻

とを対にして記録したフ

ァイル 
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No. 項目 ファイル名 形式 R/W 備考 

17 後処理モード 測

位演算結果ファイ

ル 

NNN- 演算結果ファイ

ル.csv 
TXT W CSV ファイル 

後処理モードによる測位

演算結果を格納するファ

イル 
18 後 処 理 モ ー ド 

RTK-GPS 初期設

定ファイル 

NNN-RTK-GPS 初期設

定ファイル.csv 
TXT W 後処理モード実行条件確

認用として格納された

RTK-GPS 初期設定ファイ

ル 
フ ォ ー マ ッ ト は

“RTK-GPS 初期設定ファ

イル”と同じ 
19 後処理モード 複

合航法初期設定フ

ァイル 

NNN-複合航法初期設定

ファイル.csv 
TXT W 後処理モード実行条件確

認用として格納された複

合航法初期設定ファイル 
フォーマットは“複合航法

初期設定ファイル”と同じ

20 リ ア ル モ ー ド 

GGA ファイル 
rov_gga.txt TXT W GGA ファイル 

リアルモードによる測位

演算結果を格納する GGA
フォーマットのファイル 

21 後 処 理 モ ー ド 

GGA ファイル 
NNN-rev_gga.txt TXT W GGA ファイル 

後処理モードによる測位

演算結果を格納する GGA
フォーマットのファイル 
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IV-II ファイル詳細仕様 
 
IV-II-I 測位演算プログラムファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 バイナリ形式（実行モジュール） 

2 ファイル名 GpsRealSimulation.exe 
3 格納フォルダ 測位演算フォルダ（アプリケーションフォルダ） 

4 特記事項 なし 

 
 
IV-II-II GPS、IMU センサシリアル通信モジュール 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 バイナリ形式（DLL） 

2 ファイル名 gCOM.dll 
3 格納フォルダ 測位演算フォルダ（アプリケーションフォルダ） 

4 特記事項 なし 

 
 
IV-II-III gCOM.dll インターフェース用モジュール 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 バイナリ形式（DLL） 

2 ファイル名 Detour.dll 
3 格納フォルダ 測位演算フォルダ（アプリケーションフォルダ） 

4 特記事項 なし 
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IV-II-IV 測位演算初期設定ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 SimDataMake.ini 
3 格納フォルダ 測位演算フォルダ（アプリケーションフォルダ） 

4 特記事項 なし 

 
(2)ファイルレイアウト 

セクション名 キー項目名 記述内容 備考 

[PATH] 
測位演算プログラム

動作環境として各種

パスを設定するセク

ション名 

[PROJECT_PATH] 
プロジェクト保存先

フォルダのパス 

全角半角文字可変桁 

（最大半角 256 桁） 

測位演算フォル

ダ（アプリケーシ

ョンフォルダ）か

らの相対パスを

指定する。 

例）” ..¥..¥..¥da
ta¥project_real”

[SIMULATION] 
測位演算プログラム

動作環境として後処

理モードの実行速度

を設定するセクショ

ン名 

[SPEED_HI] 
後処理モード時高速

処理速度 

10 進数 5桁 

1～65535 

標準処理速度（1
秒周期）をに対す

る倍率 ( 掛ける

値)を設定する。

[SPEED_LOW] 
後処理モード時低速

処理速度 

10 進数 5桁 

1～65535 

標準処理速度（1
秒周期）をに対す

る倍率 (割る値 )
を設定する。 

[VIEWER] 
測位演算プログラム

動作環境としてビュ

ーワの使用有無を設

定するセクション名 

[MODE] 
ビューワ使用有無指

定 

10 進数 1桁 

“0” or ”1” 
ビューワの使用

有無を設定する。

0：ビューワ使用

なし 
1：ビューワ使用

あり 

 [IPn] 
ビューワ PC の IP ア

ドレス 
複数指定可能 
n：1～順番に採番 

10 進数指定 

半角数字および区切

記号’.’ 

(最大 15 文字) 

“XXX.XXX.XXX.XXX” 

3桁に満たない数

値は左詰とし、頭

に 0 を付加しな

い。 

例 ）
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セクション名 キー項目名 記述内容 備考 

IP1=192.168.0.1
09 
IP2=192.168.0.1
10 

 [PORT] 
ビューワ PC のソケ

ット接続待ちポート

No  

10 進数 5桁 

1～65535 

ビューワ PC の

TCP/IP 通信に使

用するポート No
を設定する。 

 
(3)記述例 

[PATH] 
;プロジェクト保存先フォルダ 
PROJECT_PATH=project 
 
[SIMULATION] 
;実行スピード（標準を１としての倍率） 
SPEED_HI=10.0 
SPEED_LOW=2.0 
 
[VIEWER] 
;１：ビューワモード 
MODE=0 
IP1=RC211V 
IP2=localhost 
IP3=192.168.0.109 
PORT=1000 
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IV-II-V プロジェクト定義ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 Project.txt 
3 格納フォルダ 測位演算初期設定ファイル”SimDataMake.ini”のセクション

[PATH]、キー名称[PROJECT_PATH]で指定されたプロジェク

ト保存先フォルダ中の各プロジェクトフォルダ 

4 特記事項 なし 

 
(2)ファイルレイアウト 

セクション名 キー項目名 記述内容 備考 

[PROJECT] 
当該プロジェクトの測

位演算プログラム実行

条件として測位技術方

式を設定するセクショ

ン名 

[NAV] 
使用測位技術指定 

10 進数 1桁 

“1” or ”2” 
使用測位技術を設定

する。 
1：RTK-GPS 
2：慣性航法複合技術

 

[SIZE] 
当該プロジェクトの軌

跡画面表示エリアを設

定するセクション名 

[AREA0] 
軌跡画面の表示エリア指

定 
始点 x 座標 

10 進数  

[cm] 

 

 [AREA1] 
軌跡画面の表示エリア指

定 
始点 y 座標 

10 進数 

[cm] 

 

 [AREA2] 
軌跡画面の表示エリア指

定 
終点 x 座標 

10 進数 

[cm] 

 

 [AREA3] 
軌跡画面の表示エリア指

定 
終点 y 座標 

10 進数 

[cm] 
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(3)記述例 

[PROJECT] 
;使用測位技術(1:RTK-GPS, 2:慣性航法複合技術) 
NAV=2 
[SIZE] 
;リアルタイム処理時の軌跡画面の表示エリア(始点 x､y 終点 x､y:ENU 座標系) 
AREA0=-20 
AREA1=-20 
AREA2=60 
AREA3=60 

 
 
IV-II-VI リアルタイム処理用初期設定ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 リアルタイム初期設定ファイル.ini 
3 格納フォルダ 測位演算初期設定ファイル”SimDataMake.ini”のセクション

[PATH]、キー名称[PROJECT_PATH]で指定されたプロジェク

ト保存先フォルダ中の各プロジェクトフォルダ 

4 特記事項 なし 

 
(2)ファイルレイアウト 

セクション名 キー項目名 記述内容 備考 

[通信パラメータ設定

値] 
リアルモード実行時、

GPS 受信機、IMU セ

ンサとの通信パラメー

タを設定するセクショ

ン名 

[PORT_B] 
基地局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 接続ポート

No. 

10進数1桁 

1~8 
基地局GPS受信機と

の通信を行うポート

No.を設定する。 
例：PORT_B=5 

[PORT_R] 
移動局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 接続ポート

No. 

10進数1桁 

1~8 
移動局GPS受信機と

の通信を行うポート

No.を設定する。 
例：PORT_R=6 

 [PORT_I] 
IMU センサとのシリアル

通信 接続ポート No. 

10進数1桁 

1~8 
IMUセンサとの通信

を行うポート No.を
設定する。 
例：PORT_I=7 
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セクション名 キー項目名 記述内容 備考 

 [BAUDRATE_B] 
基地局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 ボーレート 

10 進数 基地局GPS受信機と

のシリアル通信速度

を設定する。 
例： 
BAUDRATE_B=576
00 

 [BAUDRATE_R] 
移動局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 ボーレート 

10 進数 移動局GPS受信機と

のシリアル通信速度

を設定する。 
例： 
BAUDRATE_R=576
00 

 [BAUDRATE_I] 
IMU センサとのシリアル

通信 ボーレート 

10 進数 IMUセンサとのシリ

アル通信速度を設定

する。 
例 ：

BAUDRATE_I=576
00 

 [DATABIT_B] 
基地局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 データ長 

10 進数 基地局GPS受信機と

のシリアル通信デー

タ長を設定する。 
例：DATABIT_B=8

 [DATABIT_R] 
移動局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 データ長 

10 進数 移動局GPS受信機と

のシリアル通信デー

タ長を設定する。 
例：DATABIT_R=8

 [DATABIT_I] 
IMU センサとのシリアル

通信 データ長 

10 進数 IMUセンサとのシリ

アル通信データ長を

設定する。 
例：DATABIT_I=8 

 [STOPBIT_B] 
基地局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 ストップビ

ット長 

10 進数 基地局GPS受信機と

のシリアル通信スト

ップビット長を設定

する。 
例：STOPBIT_B=1 
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セクション名 キー項目名 記述内容 備考 

 [STOPBIT_R] 
基地局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 ストップビ

ット長 

10 進数 移動局GPS受信機と

のシリアル通信スト

ップビット長を設定

する。 
例：STOPBIT_R=1 

 [STOPBIT_I] 
基地局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 ストップビ

ット長 

10 進数 IMUセンサとのシリ

アル通信ストップビ

ット長を設定する。

例：STOPBIT_I=1 
 [PARITY_B] 

基地局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 パリティ 

10 進数 基地局GPS受信機と

のシリアル通信パリ

ティ条件を設定す

る。 
例：PARITY_B=N 

 [PARITY_R] 
移動局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 パリティ 

10 進数 移動局GPS受信機と

のシリアル通信パリ

ティ条件を設定す

る。 
例：PARITY_R=N 

 [PARITY_I] 
IMU センサとのシリアル

通信 パリティ 

10 進数 IMUセンサとのシリ

アル通信パリティ条

件を設定する。 
例）PARITY_I=N 

 [FLOW_B] 
基地局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 フロー制御

条件 

10 進数 基地局GPS受信機と

のシリアル通信フロ

ー制御条件を設定す

る。 
例：FLOW_B=N 

 [FLOW_R] 
移動局 GPS 受信機とのシ

リアル通信 フロー制御

条件 

10 進数 移動局GPS受信機と

のシリアル通信フロ

ー制御条件を設定す

る。 
例：FLOW_R=N 
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セクション名 キー項目名 記述内容 備考 

 [FLOW_I] 
IMU センサとのシリアル

通信 フロー制御条件 

10 進数 IMUセンサとのシリ

アル通信フロー制御

条件を設定する。 
例：FLOW_I=N 

[測位演算設定値] 
測位演算実行時、GPS
受信機、IMU センサの

データ出力周期および

移動局 GPS 受信機の

アンテナ取付位置を設

定するセクション名 

[INTERVAL_B] 
基地局 GPS 受信機のデー

タ出力周期 

10 進数 基地局GPS受信機の

データ出力周期を設

定する。 
例：INTERVAL_B=1

[INTERVAL_R] 
移動局 GPS 受信機のデー

タ出力周期 

10 進数 移動局GPS受信機の

データ出力周期を設

定する。 
例：INTERVAL_R=1

 [INTERVAL_I] 
IMU センサのデータ出力

周期 

10 進数 IMUセンサのデータ

出力周期を設定す

る。 
例： 
INTERVAL_I=50 

 [OFFSET_E] 
移動局 GPS アンテナ取り

付け位置オフセット E座

標オフセット値 

10 進数 移動局GPS受信機の

ENU 座標系におけ

るアンテナ取り付け

位置 E 座標オフセッ

ト値を設定する。 
例：OFFSET_E=0 

 [OFFSET_N] 
移動局 GPS アンテナ取り

付け位置オフセット N
座標オフセット値 

10 進数 移動局GPS受信機の

ENU 座標系におけ

るアンテナ取り付け

位置 N 座標オフセッ

ト値を設定する。 
例：OFFSET_N=0 

 [OFFSET_U] 
移動局 GPS アンテナ取り

付け位置オフセット U
座標オフセット値 

10 進数 移動局GPS受信機の

ENU 座標系におけ

るアンテナ取り付け

位置 U 座標オフセッ

ト値を設定する。 
例：OFFSET_U=0 
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(3)記述例 
[通信パラメータ設定値] 
;接続ポート(Base_Rover_IMU) 
PORT_B=1 
PORT_R=2 
PORT_I=3 
;ボーレート(Base_Rover_IMU) 
BAUDRATE_B=57600 
BAUDRATE_R=57600 
BAUDRATE_I=57600 
;データ長(Base_Rover_IMU) 
DATABIT_B=8 
DATABIT_R=8 
DATABIT_I=8 
;ストップビット長(Base_Rover_IMU) 
STOPBIT_B=1 
STOPBIT_R=1 
STOPBIT_I=1 
;パリティ(Base_Rover_IMU) 
PARITY_B=N 
PARITY_R=N 
PARITY_I=N 
;フロー制御(Base_Rover_IMU) 
FLOW_B=N 
FLOW_R=N 
FLOW_I=N 
[測位演算設定値] 
;データ出力周期[Hz](Base_Rover_IMU) 
INTERVAL_B=1 
INTERVAL_R=1 
INTERVAL_I=50 
;原点位置 LLH([deg][deg][m]) 
ORG_LAT=42.95975 
ORG_LON=143.589 
ORG_HI=145 
;基準局位置 LLH([deg][deg][m]) 
BASE_LAT=42.95974934 
BASE_LON=143.6012555 
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BASE_HI=145.0783 
;GPS 座標オフセット量[m](ENU) 
OFFSET_E=0 
OFFSET_N=0 
OFFSET_U=0 
 

 
IV-II-VII RTK-GPS 初期設定ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式（CSV ファイル） 

2 ファイル名 RTK-GPS 初期設定ファイル.csv 
3 格納フォルダ ①測位演算初期設定ファイル”SimDataMake.ini”のセクショ

ン[PATH]、キー名称[PROJECT_PATH]で指定されたプロジ

ェクト保存先フォルダ中の各プロジェクトフォルダ 
②リアルモード結果サブフォルダ 

4 特記事項 本ファイルは行ごとの設定項目固定フォーマットファイル 

設定値とその項目名をカンマで区切る 

 
(2)ファイルレイアウト 

行番号 項目名 記述内容 備考 

1 コメント 任意文字列  
2 項目名称 固定文字列 “%%%%% キネマティック測位

情報 %%%%%” 
3 コメント 任意文字列  
4 使用しない衛星番号 整数  
5 項目名称 固定文字列 “% カルマンフィルタのパラメー

タ” 
6 位相測定誤差の標準偏差 実数  
7 擬似距離測定誤差の標準

偏差 

整数  

8 電離層遅延測定誤差の標

準偏差 

実数  

9 対流圏遅延測定誤差の標

準偏差 

実数  

10 初期標準偏差(位置) 整数  
11 初期標準偏差(速度) 整数  
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行番号 項目名 記述内容 備考 

12 初期標準偏差(加速度) 整数  

13 初期標準偏差(躍度) 整数  

14 初期標準偏差(整数) 整数  
15 初期標準偏差(電離層遅延) 整数  
16 初期標準偏差(対流圏遅延) 整数  
17 加加速度標準偏差 実数  
18 加速度標準偏差 実数  
19 速度標準偏差 実数  
20 位置標準偏差 実数  
21 電離層遅延標準偏差 実数  
22 電離層遅延標準偏差 実数  
23 時定数の逆数 実数  
24 項目名称 固定文字列 “% 基準局の位置(XYZ)” 
25 基準局の位置(XYZ) 実数 X 座標、Y 座標、Z 座標の順番にカ

ンマで区切る 
26 項目名称 固定文字列 “ % ロ ー カ ル 座 標 系 の 原 点

(XYZ)” 
27 ローカル座標系の原点

(XYZ) 
実数 X 座標、Y 座標、Z 座標の順番にカ

ンマで区切る 
28 項目名称 固定文字列 “% 対流圏遅延計算のための観測

量” 
29 対流圏遅延の計算に気象

観測データを使用するか

どうかのフラグ 

整数  

30 相対湿度HRの観測地点の

高さ(水戸地方気象台) 
整数  

31 気温の観測地点の高さ(水
戸地方気象台) 

整数  

32 気圧の観測地点の高さ(水
戸地方気象台) 

整数  

33 相対湿度 HR(％) 整数  
34 気温(℃) 実数  
35 気圧(hPa) 実数  
36 項目名称 固定文字列 “% パラメータ設定” 
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行番号 項目名 記述内容 備考 

37 マルチパス検出(マルチパ

スによる電波強度 C/N0 の

減衰量) 

整数  

38 衛星仰角閾値の設定(衛星

仰角閾値) 
整数  

39 探索間隔 実数  
40 初期位置探索を判定する

採択数の閾値 
整数  

41 初期位置探索を判定する

倍数の閾値 
整数  

42 アンビギュイティ検定(残
差二乗和の比の閾値) 

実数  

43 サイクルスリップ検出(危
険率) 

実数 

0.01 固定 
 

44 初期位置探索を行う最少

衛星数 
整数  

45 初期位置探索を判定する

一つのアンビギュイティ

の採択数 

整数  

 
(3)記述例 

RTK-GPS 初期設定ファイル,,,aaa 
%%%%% キネマティック測位情報 %%%%%,,, 
% 使用していない衛星,,, 
0,,,  
% カルマンフィルタのパラメータ,,, 
0.1,位相測定誤差の標準偏差,, 
5,擬似距離測定誤差の標準偏差,, 
0.1,電離層遅延測定誤差の標準偏差,, 
0.1,対流圏遅延測定誤差の標準偏差, 
3,初期標準偏差(位置), 
1,初期標準偏差(速度),   
1,初期標準偏差(加速度), 
1,初期標準偏差(加速度), 
10,初期標準偏差(整数), 
1,初期標準偏差(電離層遅延),     
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1,初期標準偏差(対流圏遅延),  
0.51,加加速度標準偏差, 
0.51,加速度標準偏差, 
0.61,速度標準偏差, 
0.61,位置標準偏差, 
0.1,電離層遅延標準偏差, 
0.1,電離層遅延標準偏差, 
1.01,時定数の逆数, 
% 基準局の位置(XYZ),, 
-3760762.25334090,2773043.77209821,4327165.3053012, 
% ローカル座標系の原点(XYZ),,, 
-3760649.446,2773067.146,4327223.84, 
% 対流圏遅延計算のための観測量,,, 
0,対流圏遅延の計算に気象観測データを使用するかどうかのフラグ,, 
29,相対湿度 HR の観測地点の高さ(水戸地方気象台),, 
29,気温の観測地点の高さ(水戸地方気象台),, 
29,気圧の観測地点の高さ(水戸地方気象台),, 
75,相対湿度 HR(％),, 
28.6,気温(℃),, 
1009.8,気圧(hPa),, 
% パラメータ設定,,, 
10,マルチパス検出(マルチパスによる電波強度 C/N0 の減衰量), 
20,衛星仰角閾値の設定(衛星仰角閾値), 
0.25,探索間隔, 
100,初期位置探索を判定する採択数の閾値, 
2,初期位置探索を判定する倍数の閾値,  
0.5,アンビギュイティ検定(残差二乗和の比の閾値) 
20,【無視】初期化の最大時間(初期化の最大時間) 
0.01,【固定】サイクルスリップ検出(危険率) 
5,初期位置探索を行う最少衛星数 
2,初期位置探索を判定する一つのアンビギュイティの採択数 
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IV-II-VIII 複合航法初期設定ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式（CSV ファイル） 

2 ファイル名 複合航法初期設定ファイル.csv 
3 格納フォルダ ①測位演算初期設定ファイル”SimDataMake.ini”のセクショ

ン[PATH]、キー名称[PROJECT_PATH]で指定されたプロジェ

クト保存先フォルダ中の各プロジェクトフォルダ 
②リアルモード結果サブフォルダ 

4 特記事項 本ファイルは行ごとの設定項目固定フォーマットファイル 

設定値とその項目名をカンマで区切る 

 
(2)ファイルレイアウト 

行番号 項目名 記述内容 備考 

1 コメント 任意文字列  
1 コメント 任意文字列  
2 位置誤差Ｘ軸(rad^2) 実数  
3 位置誤差Ｙ軸(rad^2) 実数  
4 速度誤差Ｘ軸(ft^2/s^2) 実数  
5 速度誤差Ｙ軸(ft^2/s^2) 実数  
6 姿勢誤差Ｘ軸(rad^2) 実数  
7 姿勢誤差Ｙ軸(rad^2) 実数  
8 姿勢誤差Ｚ軸(rad^2) 実数  
9 高度誤差(ft^2) 実数  

10 速度誤差Ｚ軸(ft^2/s^2) 実数  
11 加速度バイアスＸ(ft^2/s^4) 実数  
12 加速度バイアスＹ(ft^2/s^4) 実数  
13 加速度バイアスＺ(ft^2/s^4) 実数  
14 ジャイロバイアスＸ(rad^2/s^2) 実数  
15 ジャイロバイアスＹ(rad^2/s^2) 実数  
16 ジャイロバイアスＺ(rad^2/s^2) 実数  
17 sinα 実数  
18 cosα-1 実数  
19 受信機時計誤差(cΔｔ) 実数  
20 整数値バイアス(cycle^2) 実数  
21 コメント 任意文字列  
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行番号 項目名 記述内容 備考 

22 観測位置誤差Ｘ軸(rad^2) 実数  
23 観測位置誤差Ｙ軸(rad^2) 実数  
24 観測速度誤差Ｘ軸(ft^2/s^2) 実数  
25 観測速度誤差Ｙ軸(ft^2/s^2) 実数  
26 観測速度誤差Ｚ軸(ft^2/s^2) 実数  
27 観測高度誤差(ft^2) 実数  
28 擬似距離観測ノイズ[C/A](m^2) 実数  
29 擬似距離観測ノイズ[P(Y)](m^2) 実数  
30 搬 送 波 位 相 観 測 ノ イ ズ

[L1](m^2) 
実数  

31 搬 送 波 位 相 観 測 ノ イ ズ

[L2](m^2) 
実数  

32 ドップラ観測ノイズ[L1](m^2) 実数  
33 ドップラ観測ノイズ[L2](m^2) 実数  
34 コメント 任意文字列  
35 位置ノイズＸ軸(rad^2) 実数  
36 位置ノイズＹ軸(rad^2) 実数  
37 速度ノイズＸ軸(ft^2/s^2) 実数  
38 速度ノイズＹ軸(ft^2/s^2) 実数  
 姿勢角ノイズＸ軸(rad^2) 実数  
 姿勢角ノイズＹ軸(rad^2) 実数  
 姿勢角ノイズＹ軸(rad^2) 実数  
 高度ノイズ(ft^2) 実数  
 速度ノイズＺ軸(ft^2/s^2) 実数  
 加 速 度 バ イ ア ス ノ イ ズ Ｘ

(ft^2/s^4) 
実数  

 加 速 度 バ イ ア ス ノ イ ズ Ｙ

(ft^2/s^4) 
実数  

 加 速 度 バ イ ア ス ノ イ ズ Ｚ

(ft^2/s^4) 
実数  

 ジャイロバイアスノイズＸ

(rad^2/s^2) 
実数  

 ジャイロバイアスノイズＹ

(rad^2/s^2) 
実数  

 ジャイロバイアスノイズＺ

(rad^2/s^2) 
実数  
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行番号 項目名 記述内容 備考 

 sinα 実数  
 cosα-1 実数  
 受信機時計誤差(cΔｔ) 実数  
 整数値バイアス(cycle^2) 実数  

 
(3)記述例 

複合航法初期設定ファイル, 
＝＝＝＝カルマンフィルタ共分散値初期値＝＝＝＝, 
2.44E-16,位置誤差Ｘ軸(rad^2) 
2.44E-16,位置誤差Ｙ軸(rad^2) 
0.1,速度誤差Ｘ軸(ft^2/s^2) 
0.1,速度誤差Ｙ軸(ft^2/s^2) 
1.22E-05,姿勢誤差Ｘ軸(rad^2) 
1.22E-05,姿勢誤差Ｙ軸(rad^2) 
1.22E-05,姿勢誤差Ｚ軸(rad^2) 
1,高度誤差(ft^2) 
1,速度誤差Ｚ軸(ft^2/s^2) 
1.03E-08,加速度ﾊﾞｲｱｽＸ(ft^2/s^4) 
1.03E-08,加速度ﾊﾞｲｱｽＹ(ft^2/s^4) 
1.03E-08,加速度ﾊﾞｲｱｽＺ(ft^2/s^4) 
2.12E-07,ｼﾞｬｲﾛﾊﾞｲｱｽＸ(rad^2/s^2) 
2.12E-07,ｼﾞｬｲﾛﾊﾞｲｱｽＹ(rad^2/s^2) 
2.12E-07,ｼﾞｬｲﾛﾊﾞｲｱｽＺ(rad^2/s^2) 
0.4,sinα 
0.8,cosα-1 
1.50E+01,受信機時計誤差(cΔｔ) 
10,整数値バイアス(cycle^2) 
＝＝＝＝カルマンフィルタ観測ノイズ＝＝＝＝, 
4.44E-17,観測位置誤差Ｘ軸(rad^2) 
4.44E-17,観測位置誤差Ｙ軸(rad^2) 
0.04,観測速度誤差Ｘ軸(ft^2/s^2) 
0.04,観測速度誤差Ｙ軸(ft^2/s^2) 
0.1,観測速度誤差Ｚ軸(ft^2/s^2) 
0.02,観測高度誤差(ft^2) 
0.5,擬似距離観測ノイズ[C/A](m^2) 
0.5,擬似距離観測ノイズ[P(Y)](m^2) 
4.00E-04,搬送波位相観測ノイズ[L1](m^2) 
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4.00E-04,搬送波位相観測ノイズ[L2](m^2) 
0.04,ドップラ観測ノイズ[L1](m^2) 
0.04,ドップラ観測ノイズ[L2](m^2) 
＝＝＝＝カルマンフィルタシステムノイズ＝＝＝＝, 
6.25E-17,位置ノイズＸ軸(rad^2) 
6.25E-17,位置ノイズＹ軸(rad^2) 
1.03E-08,速度ノイズＸ軸(ft^2/s^2) 
1.03E-08,速度ノイズＹ軸(ft^2/s^2) 
5.88E-15,姿勢角ノイズＸ軸(rad^2) 
5.88E-15,姿勢角ノイズＹ軸(rad^2) 
5.88E-15,姿勢角ノイズＹ軸(rad^2) 
0,高度ノイズ(ft^2) 
1.03E-07,速度ノイズＺ軸(ft^2/s^2) 
1.03E-08,加速度ﾊﾞｲｱｽﾉｲｽﾞＸ(ft^2/s^4) 
1.03E-08,加速度ﾊﾞｲｱｽﾉｲｽﾞＹ(ft^2/s^4) 
1.03E-08,加速度ﾊﾞｲｱｽﾉｲｽﾞＺ(ft^2/s^4) 
5.41E-10,ｼﾞｬｲﾛﾊﾞｲｱｽﾉｲｽﾞＸ(rad^2/s^2) 
5.41E-10,ｼﾞｬｲﾛﾊﾞｲｱｽﾉｲｽﾞＹ(rad^2/s^2) 
5.41E-10,ｼﾞｬｲﾛﾊﾞｲｱｽﾉｲｽﾞＺ(rad^2/s^2) 
0.001,sinα 
0.0001,cosα-1 
1.50E-02,受信機時計誤差(cΔｔ) 
0.001,整数値バイアス(cycle^2) 
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IV-II-IX 測位演算プログラム処理エラーログファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 SimulationError.log 
3 格納フォルダ 測位演算初期設定ファイル”SimDataMake.ini”のセクション

[PATH]、キー名称[PROJECT_PATH]で指定されたプロジェク

ト保存先フォルダ中の各プロジェクトフォルダ 
4 特記事項  

 
(2)ファイルレイアウト 

No. 項目名 記述内容 備考 

1 エラー発生日時 半角英数字 23 桁 

YYYY/MM/DD 
HH:MM:SS.mmm 

 

2 エラーメッセージ 任意文字列  
注１）各項目は TAB で区切る。末尾は改行コード（0x0d 0x0a）とする。 
注２）１レコードは可変長となる。 

 
(3)記述例 

2007/08/22 17:40:29.793 複合航法初期設定ファイル open error [複合航法初期設

定ファイル.csv] 
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IV-II-X RINEX Navigation ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 Ephemeris.YYn 
YY：ファイル作成日の年下 2 桁 

3 格納フォルダ リアルモード結果サブフォルダ 
4 特記事項  

 
(2)ファイルレイアウト 
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Line1 
2 06  1  1  10  10  0.0 
＝ 衛星番号２番 2006 年 1 月 1 日 10 時 10 分 0.0 秒 

-2.322858199480D-05 9.094947017730D-13 0.000000000000D+00 
左から、衛星時計バイアス[sec]、ドリフト [sec/sec]、ドリフト率 [sec/sec^2] 

Line2 
左から、軌道の新しさを表す係数、軌道半径正弦補正係数 [rad]、平均運動補正値

[rad/sec]、元期の平均近点角 [rad] 
Line3 
左から、緯度引数余弦補正係数 [rad]、離心率、緯度引数正弦補正係数 [rad]、軌道長

半径の平方根 [m^{1/2}] 
Line4 
左から、軌道の元期 [sec]、軌道傾斜角余弦補正係数 [rad]、元期の昇交点経度 [rad]、
軌道傾斜角正弦補正係数 [rad] 

Line5 
左から、元期の軌道傾斜角 [rad]、軌道半径余弦補正係数 [rad]、近地点引数 [rad]、昇

交点経度変化率 [rad/sec] 
Line6 
左から、軌道傾斜角変化率 [rad/sec]、L2 チャンネル上のコード、衛星の週番号、P デ

ータフラグ 
Line7 
左から、衛星軌道の精度[m]、衛星の健康状態、電離層群遅延誤差 [sec]、Issue of 
Data,Clock 

Line8 
Transmission time of message 
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IV-II-XI 基準局 GPS 観測データファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 Base.YYo 
YY：ファイル作成日の年下 2 桁 

3 格納フォルダ リアルモード結果サブフォルダ 
4 特記事項  

 
(2)ファイルレイアウト 
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※１ 
06  1  1  10  10  0.0000000  0 

= 2006 年 1 月 1 日 10 時 10 分 0.0000000 秒 
最後の”0”は衛星の状態。 （0＝正常,1＝電源異常,2＝その他） 

10G 2 4G 5G 7G10G13G17G23G24G27 
＝ 先頭に衛星数 10 個という情報 

G の後に 2 桁の衛星番号 
(G は空白になる時があり、一桁の衛星番号は G の後の 10 の位が空白) 

 
※２ 
・青枠一個分が衛星一個分のデータ 
・座標系は、WGS84 系 
・データの並び方 

ヘッダーの、”# /TYPES OF OBSERV"の順番に並んでいる。 
上段の左から右へ順に 

L1：C/A コードの 搬送波位相  [Cycle] 
C1：移動局（基準局）との擬似距離 [m] 
D1：L1 のドップラーシフト [Hz] 
L2：P コードの搬送波位相 [Cycle] 
P2：移動局（基準局）との擬似距離 [m] 

データは下段に続き、 
D2：L1 のドップラーシフト [Hz] 

 
・データのフォーマット 

L1、C1、D1、L2、P2、D2 の各データは小数 3 桁まである。 
小数第 4 位と第 5 位は以下の意味を持つ。 

・小数第 4 位は受信回路の同期状態(LLI) 
0 又は空白＝正常、1＝ロック外れ 
ロック外れの場合は、直前のエポックとの連続性がない。 

・小数第 5 位は信号強度。 
１桁の数字で標準化。５以上であれば問題なく使用可能 
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IV-II-XII 移動局 GPS 観測データァイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 Rover.YYo 
YY：ファイル作成日の年下 2 桁 

3 格納フォルダ リアルモード結果サブフォルダ 
4 特記事項  

 
(2)ファイルレイアウト 
基準局 GPS 観測データファイルのレイアウトと同じである。 

 
 
IV-II-XIII IMU センサデータファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 センサデータファイル.csv 
3 格納フォルダ リアルモード結果サブフォルダ 
4 特記事項 1 行が 1サンプリングデータのレコード 

レコード数の制限はない 

 
(2)ファイルレイアウト 

No. 区分 行番号 項目名 記述内容 備考 

1 ヘッダ部 1 ファイル説

明 

全半角文字 “センサ仕様ファイル”固

定 
2   作成日 半角英数字 15 桁

01-YYYYMMD
D-XXX 

“01-YYYYMMDD-XXX”

固定 

3   精度 全半角文字 “低精度”固定 
4  2 データ部タ

イトル 

全半角文字 “年月日 ,時分秒 ,加速度

(x)[feet/sec/ Δ T], 加 速 度

(y)[feet/sec/ Δ T], 加 速 度

(z)[feet/sec/ Δ T], 角 速 度

(x)[rad/ Δ T], 角 速 度

(y)[rad/ Δ T], 角 速 度
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No. 区分 行番号 項目名 記述内容 備考 

(z)[rad/ΔT],”固定 
5 データ部 3 行目

以降 
年月日 半角数字 

YYYYMMDD 
IMU センサから日付デー

タは送られてこないので

後処理モードにおいて本

データは使用していない。

6   時分秒 半角数字 
HHMMSS.mm
m 

IMU センサデータ サン

プリング時刻 

7   加速度(x) 実数(指数表示) 
[feet/sec/ΔT] 

IMU センサ サンプリン

グ加速度(x) 
8   加速度(y) 実数(指数表示) 

[feet/sec/ΔT] 
IMU センササンプリング

加速度(y) 
9   加速度(z) 実数(指数表示) 

[feet/sec/ΔT] 
IMU センササンプリング

加速度(z) 
10   角速度(x) 実数(指数表示) 

[rad/ΔT] 
IMU センササンプリング

角速度(x) 
11   角速度(y) 実数(指数表示) 

[rad/ΔT] 
IMU センササンプリング

角速度(y) 
12   角速度(z) 実数(指数表示) 

[rad/ΔT] 
IMU センササンプリング

角速度(z) 
注１）データ部の各項目はカンマで区切る。末尾は改行コード（0x0d 0x0a）とする。 
注２）１レコードは可変長となる。 
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IV-II-XIV 演算結果ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 演算結果ファイル.csv 
3 格納フォルダ リアルモード結果サブフォルダ 
4 特記事項 1 行が 1回の演算結果データのレコード 

レコード数の制限はない 

 
(2)ファイルレイアウト 

No. 区分 行番号 項目名 記述内容 備考 

1 ヘッダ部 1 ファイル説

明 
全半角文字 “演算結果ファイル”固定 

2   演算日時、

使用測位技

術 

YYYYMMDD_ 
HHMMSS_XXX
X 

XXXXX：使用測位技術を示

す文字列 
    “ 複 合 航 法 ” or 
“RTK-GPS” or “従来技術” 

3  2 データ説明 全半角文字 “出発点座標”固定 
4   出発点座標

(x) 
実数 ( 小数点表

示) 
“RTK-GPS 初期設定ファイ

ル”の “ローカル座標系の原

点(X)”に設定されている値 
5   出発点座標

(y) 
実数 ( 小数点表

示) 
“RTK-GPS 初期設定ファイ

ル”の “ローカル座標系の原

点(Y)”に設定されている値 
6   出発点座標

(z) 
実数 ( 小数点表

示) 
“RTK-GPS 初期設定ファイ

ル”の “ローカル座標系の原

点(Z)”に設定されている値 
7  3 データ説明 全半角文字 “基準局座標”固定 
8   基準局座標

(x) 
実数 ( 小数点表

示) 
“RTK-GPS 初期設定ファイ

ル”の “基準局の位置(X)”に
設定されている値 

9   基準局座標

(y) 
実数 ( 小数点表

示) 
“RTK-GPS 初期設定ファイ

ル”の “基準局の位置(Y)”に
設定されている値 

10   基準局座標

(z) 
実数 ( 小数点表

示) 
“RTK-GPS 初期設定ファイ

ル”の “基準局の位置(Z)”に
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No. 区分 行番号 項目名 記述内容 備考 

設定されている値 
11  4 データ説明 全半角文字 “処理内容”固定 
12   処理内容 全半角文字 使用測位技術を示す文字列 

    “ 複 合 航 法 ” or 
“RTK-GPS” or “従来技術” 

13  5 データ説明 全半角文字 “基線長”固定 
14   基線長 実数 ( 小数点表

示) 
 

15  6 データ説明 全半角文字 “総 epoch 数”固定 
16   総 epoch 数 整数  
17  7 データ説明 全半角文字 “アンビギュイティ Fix 率”固

定 
18   アンビギュ

イティ Fix
率 

実数 ( 小数点表

示) 
 

19  8 データ説明 全半角文字 “ｻｲｸﾙｽﾘｯﾌﾟ発生回数”固定 
20   ｻｲｸﾙｽﾘｯﾌﾟ

発生回数 
整数  

21  9 データ説明 全半角文字 “ﾏﾙﾁﾊﾟｽ発生回数”固定 
22   ﾏﾙﾁﾊﾟｽ発生

回数 
整数  

23  10 データ部タ

イトル 

全半角文字 “ 年 月 日 , 時 刻 , 可 視 衛 星

数 ,GDOP,PDOP,HDOP,VD
OP,緯度[deg],経度[deg],高度

[m],位置 E[m],位置 N[m],位
置 U[m],速度 E[m/s],速度

N[m/s],速度 U[m/s],ロール

角[deg],ピッチ角[deg],方位

角[deg],アンビギュイティ,ｻ
ｲｸﾙｽﾘｯﾌﾟ,ｻｲｸﾙｽﾘｯﾌﾟ量”固定 

24 データ部 11 行目

以降 
年月日 半角数字 

YYYYMMDD 
測位演算に使用した GPS デ

ータの日付 
25   時刻 半角数字 

HHMMSS 
測位演算に使用した GPS デ

ータの時刻 
26   可視衛星数 実数(指数表示) 

[feet/sec/ΔT] 
測位演算に使用した GPS デ

ータの可視衛星数 
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No. 区分 行番号 項目名 記述内容 備考 

27   GDOP 実数 ( 小数点表

示) 
測位演算結果 GDOP 値 

28   PDOP 実数 ( 小数点表

示) 
測位演算結果 PDOP 値 

29   HDOP 実数 ( 小数点表

示) 
測位演算結果 HDOP 値 

30   VDOP 実数 ( 小数点表

示) 
測位演算結果 VDOP 値 

31   緯度 実数 ( 小数点表

示) 
[deg] 

測位演算結果 現在位置

(LLH 座標系) 緯度 

32   経度[deg] 実数 ( 小数点表

示) 
[deg] 

測位演算結果 現在位置

(LLH 座標系) 経度 

33   高度[m]  実数 ( 小数点表

示) 
[deg] 

測位演算結果 現在位置

(LLH 座標系) 高度 

34   位置 E 実数 ( 小数点表

示) 
[m] 

測位演算結果 現在位置

(ENU 座標系) 位置 E 

35   位置 N 実数 ( 小数点表

示) 
[m] 

測位演算結果 現在位置

(ENU 座標系) 位置 N 

36   位置 U 実数 ( 小数点表

示) 
[m] 

測位演算結果 現在位置

(ENU 座標系) 位置 U 

37   速度 E 実数 ( 小数点表

示) 
[m/s] 

測位演算結果 現在速度

(ENU 座標系) 速度 E 

38   速度 N  実数 ( 小数点表

示) 
[m/s] 

測位演算結果 現在速度

(ENU 座標系) 速度 N 

39   速度 U 実数 ( 小数点表

示) 
[m/s] 

測位演算結果 現在速度

(ENU 座標系) 速度 U 

40   ロール角 実数 ( 小数点表 測位演算結果 ロール角 
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No. 区分 行番号 項目名 記述内容 備考 

示) 
[deg] 

41   ピッチ角 実数 ( 小数点表

示) 
[deg] 

測位演算結果 ピッチ角 

42   方位角 実数 ( 小数点表

示) 
[deg] 

測位演算結果 方位角 

43   アンビギュ

イティ 
整数 測位演算結果 アンビギュ

イティ   0：NoFix、1：
Fix 

44   サイクルス

リップ 
整数 測位演算結果 サイクルス

リップ有無 0：無し、1：有

り 
注１）データ部の各項目はカンマで区切る。末尾は改行コード（0x0d 0x0a）とする。 
注２）１レコードは可変長となる。 

 
(3)記述例 

2007/08/22 17:40:29.793 複合航法初期設定ファイル open error [複合航法初期設

定ファイル.csv] 
演算結果ファイル,20071113_121343_複合航法,,,,,,,,,,,,,,,,,, 
出発点座標,-3760614.571190,2773050.607500,4327264.856300,,,,,,,,,,,,,,,, 
基準局座標,-3760762.253341,2773043.772098,4327165.305301,,,,,,,,,,,,,,,, 
処理内容,複合航法,,,,,,,,,,,,,,,,,, 
基線長,0.000000,,,,,,,,,,,,,,,,,, 
総 epoch 数,933,,,,,,,,,,,,,,,,,, 
アンビギュイティ Fix 率,0.000000,,,,,,,,,,,,,,,,,, 
ｻｲｸﾙｽﾘｯﾌﾟ発生回数,0,,,,,,,,,,,,,,,,,, 
ﾏﾙﾁﾊﾟｽ発生回数,112,,,,,,,,,,,,,,,,,, 
年月日,時刻,可視衛星数,GDOP,PDOP,HDOP,VDOP,緯度[deg],経度[deg],高度[m],位置

E[m],位置 N[m],位置 U[m],速度 E[m/s],速度 N[m/s],速度 U[m/s],ロール角[deg],ピッチ角

[deg],方位角[deg],アンビギュイティ,ｻｲｸﾙｽﾘｯﾌﾟ 
20071113,031406,5,5.185,4.395,2.869,3.329,42.9951629,143.5949951,222.909,-16.629,-
7.673,2.210,-0.002,0.013,0.066,1.874,3.170,0.444,1,0,0.002537,0.000000,42.995163,143
.594995 
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IV-II-XV 基準局 GPＳデータ受信時刻記録ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 BaseTime.log 
3 格納フォルダ リアルモード結果サブフォルダ 
4 特記事項 1 行が 1回の基地局 GPS データ受信時のレコード 

レコード数の制限はない 

 
(2)ファイルレイアウト 

No. 項目名 記述内容 備考 

1 移動局 GPS 日時 半角英数字 19 桁 

YYYY/MM/DD HH:MM:SS
受信した基地局データ内の

GPS 日時 
2 マシン時刻 半角英数字 23 桁 

YYYY/MM/DD 
HH:MM:SS.mmm 

基地局データを受信した時

のマシン日時 
 

注１）各項目は TAB で区切る。末尾は改行コード（0x0d 0x0a）とする。 
注２）１レコードは固定長となる。 

 
(3)記述例 

2007/11/14 05:10:22 2007/11/14 14:10:02.828 
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IV-II-XVI 移動局 GPS データ受信時刻記録ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 RoverTime.log 
3 格納フォルダ リアルモード結果サブフォルダ 
4 特記事項 1 行が 1回の移動局 GPS データ受信時のレコード 

レコード数の制限はない 

 
(2)ファイルレイアウト 

No. 項目名 記述内容 備考 

1 移動局 GPS 日時 半角英数字 19 桁 

YYYY/MM/DD HH:MM:SS
受信した移動局データ内の

GPS 日時 
2 マシン時刻 半角英数字 23 桁 

YYYY/MM/DD 
HH:MM:SS.mmm 

移動局データを受信した時

のマシン日時 
 

注１）各項目は TAB で区切る。末尾は改行コード（0x0d 0x0a）とする。 
注２）１レコードは固定長となる。 

 
(3)記述例 

2007/11/14 05:10:22 2007/11/14 14:10:02.625 
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IV-II-XVII GGA ファイル 
(1)ファイル諸元 

No. 項目 仕様 

1 ファイル形式 テキスト形式 

2 ファイル名 rov_gga.txt 
3 格納フォルダ リアルモード結果サブフォルダ 
4 特記事項 ファイル名のＮＮＮは００１からの連番とする。 

 
(2)ファイルレイアウト 

No. 項目名 記述内容 備考 

1 $SGPGGA ヘッダ “$SGPGGA”固定 
2 utc UTC 時刻 hhmmss.ss  
3 lat 緯度   DDDmm.mm  
4 lat dir 緯度方向 N：北緯、S：南緯  
5 lon 経度   DDDmm.mm  
6 lon dir 経度方向 E：東経、W：西経  
7 GPS qual GPS データ品質 

0：Fix not available or invalid 
4：RTK fixed ambiguity 

solution(RT2) 
5：RTK floating ambiguity  

solution(RT20) 

 

8 #sats 使用衛星数  
9 hdops HDOPS  

10 alt 標高  
11 units 標高の単位 M：meters  
12 undulation 標高と WGS84 の差  
13 u-units 標高と WGS84 の差の単位 

M：meters 
 

14 age GPS データの世代  
15 stn ID 基準局 ID  
16 *xx チェックサム  
17 [CR][LF] レコードの区切り  

 
(3)記述例 

$GPGGA,031348.00,4259.7102930,N,14335.7000096,E,5,05,2.9,222.812,M,0.00,M, 
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00,0000*00 
$GPGGA,031349.00,4259.7102944,N,14335.6999918,E,5,04,3.4,222.838,M,0.00,M, 

00,0000*00 
$GPGGA,031350.00,4259.7097824,N,14335.6997082,E,4,04,3.4,222.899,M,0.00,M, 

00,0000*00 
 


