
 
 

2�EC7�DDI�1 �����
E)D�E)D

�+0 �	1

�� �������

��E�

�+0 �	1

�� �������

�""� AEC DBA �����E�D �E
D)!A�+ 

#I�CDB�D�#


D�G AB

�B7 "��C"�)�BD#

2B+�D

��2-1���E)D�

 A)�DA�)

E�D �"

 A)�DA�)
)8C

��33-M./ ��33-M./  RTK 測位を⾏うために，基準局と
移動局が必要となる．基準局は定点
に置かれる．移動局は基準局の座標
と基準局までの距離を⽤いて正確な
位置を推定することができる． 
 
  図 2 にその測定結果を⽰す．メモ
リの 1 マスが 1cm であるため，±
2cm の精度で⾃⼰位置を推定できて
いることが分かる． 
 
  現在，移動局のためのプラットフ
ォームを作成しており(図 1)，今後
はこのプラットフォームを⽤いて，
移動を⾏いながらの測定，指定され
た軌道に沿った⾛⾏を⾏う必要があ
る． 
 
  図 3 に，シミュレーション上で⾏
った，経路に沿った⾛⾏の結果を⽰
す．RTK 測位によって推測されたロ
ボットの⾃⼰位置を⽤いて実機でも
実験を⾏う． 

図 1 システム構成図 

図 2  RTK 測位による測定結果 

図 3  シミュレーションによる経路追従 


