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本製品は、ＦＣＣ規格(Part 15)に準拠しています。 
・本製品は、他電子機器の電波の影響を受ける可能性がありますが意図的に電波を発射することはありません。 

 
著作権表示 
Hemisphere GNSS 高性能 GPS アプリケーション 
© Copyright Hemisphere GNSS (2013). All rights reserved. 

 
このマニュアルを HemisphereGNSS の事前の書面による承諾なしに、電子的／機械的／磁気

的／光学的／化学的／その他手作業等のいかなる手段であれ、複製、再配布、転写、あるいは

いかなる言語やコンピュータ言語による翻訳や検索システムへの登録を禁止します。 
 
商標 
HemisphereGNSS とそのロゴ、COAST, Crescent, Earthworks, Eclipse, e-Dif, L-Dif, 
miniEclipse, PocketMAX PC, PocketMAX, PocketMax3, S320, SBX-4, SureTrack, Vector, 
XF1, XF2 は、HemisphereGNNS 社の登録商標です。また、本マニュアル記述のその他商標は、

それぞれの所有者に帰属します。 
 
特許 
Hemisphere GNSS 製品は、次の特許によって保護されています。 
6,111,549  6,397,147  6,469,663  6,501,346  6,539,303  6,549,091  6,711,501  6,744,404  

6,865,465  6,876,920  7,142,956  7,162,348  7,277,792  7,292,185  7,292,186  7,373,231  

7,388,539  7,400,294  7,400,956  7,429,952  7,437,230  7,460,942  7,689,354  7,808,428  

7,835,832  7,885,745  7,948,769  8,000,381  8,018,376  8,085,196  8,102,325  8,138,970  

8,140,223  8,174,437  8,184,050  8,190,337  8,214,111  8,217,833  8,265,826  8,271,194  
8,307,535  8,311,696  8,334,804  RE41358 (以上 米国特許)   

2002244539  2002325645  2004320401(以上 オーストラリア特許) 

 

 
その他、米国あるいは他国に出願中の特許が多数あります。 
 
 
本マニュアルは、HemisphereGNSS が発行した「Vector VS330 GNSS Compass User Guide」
の内容を日本国内で使用することを想定して意訳しており、本機の使用目的以外に流用するこ

とを禁止します。 
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はじめに 
VS330™ GNSS コンパスは、最新Eclipse技術を使った超

高精度な方位／測位が要求されるアプリケーション向けに開

発されました。 
特に、方位精度はアンテナ間距離に依存しますが0.01°rms

を実現します。 
 

（特長）  
・方位精度 0.01°rms(アンテナ距離10m) 
・ヒーブ 30cm(DGNSS)/10cm(RTK) 
・ピッチ／ロール 1°rms 以下 
・使い勝手のよいパネル操作（メニューと表示） 
・衛星が捕捉できない場合でも最大３分程度まは高精度の方位を出力 
・内蔵ジャイロ／傾斜計によるスタートアップ時間短縮と一時的に衛星補足できない状況での測位継続 
・測位モードとして、ＳＢＡＳ／Ｂｅａｃｏｎ／Ｌ－ｂａｎｄが利用可能 
 
ＶＳ３３０は、要求される精度に合わせてアンテナ間距離を１０ｍまで延長可能であり、

簡単なパネル操作とＬＣＤによる状態表示により使い勝手のよいコンパスとしてご利用頂け

ます。 
ＶＳ３３０には、エントリモデルとしてＬ１マルチＧＮＳＳ(GPS/GLONASS/BeiDou)仕様

のＶＳ３３０Ｌ１と、２周波（Dual Frequency）マルチＧＮＳＳ仕様でかつＲＴＫ測位可能

なＶＳ３３０の２つのモデルがあります。 
以下、ＶＳ３３０Ｌ１固有の機能を示す場合のみ、「ＶＳ３３０Ｌ１」と記載します。 
 
 注）ＶＳ３３０（２周波仕様）では、アンテナ間１０ｍでも実用可能な高精度方位出力や長距離ＲＴ

Ｋ（Ｂａｓｅライン）測位が実現できます。 
 

VectorPC(無償ユーティリティ) 
Windows上で動作可能なユーティリティ：「VectorPC」を使うと、SBAS/Beacon/L-band

の選択、ＧＮＳＳメッセージ選択や出力ポート設定、方位／ピッチ／ロールの表示、方位計

算のためのオフセット／バイアスの設定などが容易に実行できます。 
弊社またはHemisphereGNSS社のホームページよりダウンロードしてご利用ください。 

 

MFA(Multi-Function Application  Software)の実装 
VS330には、測位のための新たなソフトウェア（MFA）が実装されています。 
これにより、利用可能な補正情報の選択を順序付け（期待される精度の高い順）して、測

位モードを自動的に決定します（順序付けは以下の通り）。 
1. RTK 
2. L-Band (Global Correction Service) 
3. SBAS（DGPS） 
4. Beacon（DGPS） 
5. External RTCM 
6. 単独測位（Autonomous） 

 
 

詳細は付録または「Hemisphere GNSS’ GPS Technical reference」マニュアルをご覧ください。  
  

 （例）RTK測位： RTK補正情報の受信不可を検出すると、自動的
に次に使用可能な上位の補正情報を捕捉して測位を継続。 
尚、利用する補正情報は下記コマンドで取捨選択できます。  

（特定補正情報の有効／無効の指定） 
有効 ― $JDIFFX,INCLUDE,[補正情報名] 
無効 ― $JDIFFX,EXCLUDE,[補正情報名] 

 

VS330 GNSS コンパス 
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1: 測位の概要 
ＧＮＳＳ概要 
ＶＳ３３０の詳細 
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■1.1 GNSS概要 
ⅤＳ３３０は、最初の電源投入時に利用可能なGPS衛星の捕捉とＳＢＡＳディファレンシャ

ル補正を行うコールド・スタートにより立ち上がります。 
 

ＧＮＳＳ動作 
ＶＳ３３０は、ディファレンシャルモードの設定とは無関係に常に測位動作を行います。

また、ディファレンシャルモードやＲＴＫの状態は位置測定には影響しますが、方位・ピ

ッチ・ロールの測定には関係しません。 
 

ＶＳ３３０は、測位条件を満たす４個以上のＧＮＳＳ衛星を捉えて自動的に測位動作を開

始します。その測位精度は、単独測位では２．５ｍ程度、ディファレンシャルモードでは

０．５ｍ程度、Ｌ－Ｂａｎｄを利用すると０．１ｍ程度まで向上します。 
 

ディファレンシャル動作 
ディファレンシャルモードの動作は、測位時のさまざまな誤差を除去して測位精度を改善

することにあります。 
ＶＳ３３０ではサブメータの精度を達成するために、内蔵されているＳＢＡＳ補正情報の

受信機能あるいは外部からのＲＴＣＭ補正情報の受信機能を利用できます。 
 

ＶＳ３３０は、ＳＢＡＳ（ＷＡＡＳ、ＥＧＮＯＳ、ＭＳＡＳなど）情報を取得するため常

時２チャンネルを割当て、ＳＢＡＳからの補正情報を安定して利用（ＳＢＡＳロック状態）

できるよう冗長化されています。 
一方ＶＳ３３０は２チャンネルのビーコン受信機を内蔵しており、ビーコン受信を利用す

る場合（別途オプションの購入が必要）はIEC 61108-4の規定に基づく最も近い位置のビー

コン局補正情報を受信して測位精度の向上を行います。 
 

ＲＴＫ動作 
ＲＴＫオプションを使用（／購入）する（ＶＳ３３０仕様）とＲｏｖｅｒ動作でサブイン

チ精度(0.02m)が達成できます。ＲＴＫ動作では、基準（Ｂａｓｅ）局から送られてくる補

正情報を利用することで移動（Ｒｏｖｅｒ）局の精度を大幅に向上することができます。 
 

Ｌ－Ｂａｎｄ動作 
Ｌ－Ｂａｎｄ補正を利用することも可能です。 
Ｌ－Ｂａｎｄ補正の最大の特徴は、基準局を用意する必要がなく世界中どこでも利用可能

な点にあります。 
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■1.2 VS330 詳細 
ＶＳ３３０の特長は、より速い更新レートで正確かつ信頼性のある方位と位置情報を提供

できることにあります。これは高性能エンジンと２つのアンテナ（ ’Primary’アンテナ

と’Secondary’アンテナ）により達成されます。 
位置情報はこの’Primary’アンテナの位相中心（'Phase Center’）の値を示しており、また

方位角は’Primary’アンテナから’Secondary’アンテナを見たときの方位を示しています。 
 

基地局移動ＲＴＫ 
方位角は、Ｌ１のＣ／Ａコードと搬送波の位相情報を使って、’Primary’アンテナ位置か

ら’Secondary’アンテナ位置を計算することで決定されます。仮に’Primary’アンテナが移動

している場合でも、’Secondary’アンテナと基準点（’Primary’アンテナ位置）の位置関係（初

期設定では１．０ｍ）が固定されていることを利用する「基地局移動RTK(Moving Base 
Station RTK)」技術によって精度の高い方位算出を可能にしています。 
従って、ＶＳ３３０を使用する前に、設置した２つのアンテナ間の距離を必ず正確に設定

してください。尚、ＶＳ３３０ではこの方位算出にはディファレンシャルの補正情報は使

用していません。 
 
補間センサー 

ⅤＳ３３０には、ＧＮＳＳ信号遮断時にも方位および位置情報を補間するために、ジャイ

ロと２つの傾斜計を搭載しています。初期値は、これらのセンサーによる補間が有効とな

るように設定されています。センサーの有効／無効は、個々に設定変更可能です。 
これらのセンサーを活用すると、初期化時間の短縮やＧＮＳＳ

衛星の受信状態の悪い環境での再捕捉時間の短縮が可能になり

ます。 
傾斜計を利用すると、図１－１のようにおおよその傾斜角が分

かっていれば、アンテナ間距離が固定の’Secondary’アンテナの

位置計算量を大幅に削減できます。          図１－１ 傾斜計の役割 
更に、ジャイロを使用すると、最後に計算した位置からの相対

的な変化量を絞り込むことが可能になるため、傾斜計と組み合わ

せることでＲＴＫによる計算時間を飛躍的に減少させることが

できます。 
   
             図１－２ 変化量の絞込み 

ジャイロを使用すると、どちらかのアンテナの受信状態が 
悪くなった場合でも、方位精度を１分につき約１°の偏差で維持することができます。 
ただし、3分を超えても衛星状態が回復しない場合、方位出力データは’null’出力となります。 

 

Primary 
ｱﾝﾃﾅ 

 

Primary 
ｱﾝﾃﾅ 
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ジャイロは、電源投入時、本体の初期化時、あるいはコマンドによるキャリブレーション

動作時に初期化されます。尚、初期化動作時には実際の運用環境に即した動きを５～１０

分程度与えることが必要です。 
また、適切な方位出力を得るためには’HTAU’値を方位の変化量に合わせて設定する必要

がありますが、詳細は’Technical Reference’マニュアルを参照してください。 
 

各種時定数 
ⅤＳ３３０には、方位やスピードの適切な計測値を得るために、以下に示すさまざまな時

定数が設定できるよう考慮されています。 
 

‘Heading time’（方位用）の時定数は、$JATT,HTAUコマンドで設定可能です。方位

測定結果を’$HEHDT’メッセージに反映するまでの時間が変化します。初期設定は、ジ

ャイロ有効かつ本時定数：０．１秒です。ジャイロ無効時は０．５秒になります。本時

定数を大きくすると方位出力値は‘滑らか’になりますが、時間差（タイムラグ）が増

加します。 
 

‘Pitch time’（ピッチ用）の時定数は、$JATT,PTAUコマンドで設定可能です。ピッチ

測定結果を’$PSAT,HPR’メッセージに反映するまでの時間が変化します。 初期値は、

０．５秒になっています。この時定数を大きく設定すると、ピッチ出力値は‘滑らか’

になりますが、時間差（タイムラグ）も増加します。 
 

‘Heading rate time’（方位変化用）の時定数は、$JATT,HRTAUコマンドで設定可能で

す。’$HEROT’メッセージ出力に反映されます。初期値は２．０秒になっており、この

時定数を大きく設定すると方位変化は‘滑らか’になります。 
 

‘Course over Ground(移動方向：COG) time’の時定数は、$JATT,COGTAUコマンドで

設定可能です。’$GPVTG’メッセージ出力に反映されます。初期値は、０．０秒になって

います。 
 

‘Speed time’（対地速度用）の時定数は、$JATT,SPDTAUコマンドで設定可能で

す。’$GPVTG’メッセージ出力に反映されます。初期値は、０．０秒になっています。 
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2: 機材の設置 
アンテナの設置 

  ＶＳ３３０の設置 
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■2.1 アンテナの設置 
ＶＳ３３０の２つのアンテナを設置する場合、その設置方向と固定方法に注意してくださ

い。 尚、アンテナとしては、Ｌ１用：Ａ２１／Ａ２５／Ａ３１、Ｌ１／Ｌ２用：Ａ４２／

Ａ４３／Ａ４５から最適なものを選択します。 
 
設置方向の決め方 

ＶＳ３３０は、設置方向に関係なく方位、ピッチとロール情報を出力します。   
更に、＄ＧＰＨＥＶコマンドでヒーブ出力も可能になります。ＶＳ３３０では位置情報

は’Primary’アンテナ位置の値を出力し、方位情報は’Primary’アンテナから’Secondary’アン

テナを見た方位を出力します。従ってＶＳ３３０に内蔵された２つのアンテナ位置関係（向

き）によって、方位、ピッチ、ロール情報の出力値の補正が必要になる場合があります。 
 

１） 船軸に平行に設置する場合 
最も一般的な方法は、船の進行方向に平行（これを

「船軸」と定義）に設置（Primaryアンテナを基準

にSecondaryアンテナを船首方向に配置）する方法

であり、船体の方位およびピッチの測定向きです。 
このときジャイロコンパスが利用可能であれば、    

GNSSの方位角とジャイロコンパスの方位角を調整     
して真の方位を求める（GNSS方位とジャイロコン

パス方位の差分をバイアス値として設定する）こと

が可能です。 また、ＶＳ３３０が水平に設置して

されていない場合、その傾斜角を初期設定すること

でピッチやロール情報も補正できます。 
 

２） 船軸に直角に設置する場合 
もう一つは船軸に直角に設置する方法で、船体の

方位とローリングの測定ができます。 
２つのアンテナの高さの変化をロール情報とし

て出力する場合は、初期化時に出力補正処理

（$JATT,ROLL,YES）を行います。 
方位角の補正は、±９０°（ジャイロコンパスが

利用可能であれば更に差分を追加）の補正

（’Primary’アンテナが右舷の場合は方位角のバイ

アスを＋９０°、逆に’Primary’アンテナが左舷の

場合はバイアスを－９０°）を行います。     
 

いずれの設置方法であっても、アンテナ間距離は最大１０．０ｍを守ってください。 
 

尚、移動体（船や車）に設置する場合は、Primaryア
ンテナが移動方向の中心に位置することが重要です

（図２－３参照）。 

 

図２－２ 船軸に直角に設置 

受信機のＬＣＤ部分がPrimary 
アンテナを向くように設置 

 

図２－３ 移動体の中心に設置 

 

受信機のＬＣＤ部分 
がPrimaryアンテナ

を向くように設置 

図２－１ 船軸に平行に設置 
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1”→5/8”  1”→5/8” 
変換ネジ 変換パイプ 
 図２－４ マグネット・マウント 

 

5/8”→5/8” 
 図２－6 A25/A45アンテナの場合 

 

（5/8”→ 1” 変換パイプ） 

 
 

設置方法 
Ａ２１／Ａ３１／Ａ４２／Ａ４３アンテナは１インチネジで、

Ａ２５／Ａ４５は５／８インチネジで固定することを基本とし

ます（Ａ２１／Ａ４２はは右図のようにマウントベースを取付

けて１インチネジに対応）。 
 
（Ａ２１／Ａ３１／Ａ４２／Ａ４３） 
・マグネットアダプタに取付け： 

１インチから５／８インチにネジ穴 
を変換するアダプタを使用 
します（図２－４）。 

・１インチポールに取付け： 
アンテナ側は１インチネジ穴になっており、

ポールに直接取付けられます（図２－５）。 
 
（Ａ２５／Ａ４５） 
・マグネットアダプタに取付け： 

ＴＮＣケーブル取付けのため、５／８－ 
５／８インチ・ネジ付き変換パイプを使用 
する必要があります。（図２－６）。 

・１インチポールに取付け： 
５／８－１インチ変換パイプ（下図）を使用

します。 
 
 
尚、アンテナを固定する場合は、アンテナに取付けられているコネクタの方向が一致する

よう固定してください。 
また、２つのアンテナの高さが一致するよう設置することを基本としますが、高さが異な

る設置が必要な場合は２つのアンテナ高の差分を補正してから使用してください。 
 

注）どうしてもアンテナを水平に設置できない場合、$JATT,PBIAS,x<CR><LF>コマンドでピッチ

／ロール値の補正をすることはできます（±１５°の範囲内）。 
 
 ＊ビーコンを使用する時、ビーコンアンテナ（Ａ３１／Ａ４３）をＶＳ３３０本体の

Secondaryコネクタと繋げてください。 
 

アンテナケーブルについて 
アンテナケーブルは、インピーダンス：５０Ω系をお使いください。例えばＲＧ－５８Ｕ

タイプの１５ｍケーブル等が適していますが、選択上の注意事項は以下の通りです。 
 

 

図２－５ １インチ・ポール設置 

 

マウントベース 
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１）ＶＳ３３０の最少入力信号：１０㏈です。付属アンテナのゲインは２８㏈のため、ア

ンテナケーブルによる減衰は１８㏈までが許容範囲となります。 
２）従って計算上の減衰許容量は１８㏈ですが、１５㏈程度に抑えることを推奨します。 
３）付属のケーブルは、インピーダンス：～０．８㏈／ｍの標準的なものです。 

設置環境により前記条件を超えることが見込まれる場合、より減衰量の少ない（径の

太い）ケーブルをご使用ください。 
        表３－１ ケーブル（減衰量） 
表３－１は、５０Ω系で使用可能なケーブルの例です。 
尚、ＶＳ３３０のアンテナコネクタにはＤＣ：５Ｖが

供給されています。互換性のないアンテナ使用による機

器の破損等には十分注意してください。  
 
 

■2.2 ＶＳ３３０の設置 
ＶＳ３３０の設置にあたっては、以下のガイドライン

を守ってください。 
・受信機を水平面上に置き、ＬＣＤ画面の向きを 
Ｐｒｉｍａｒｙアンテナの方向に向ける。 

・振動や衝撃、高温多湿の場所は避ける。 
・操作しやすい場所に設置する。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図２－６ ＶＳ３３０の寸法 
 
 
 
 
 
 

 

ケーブル        Ｌ１での減衰量（目安） 
  ＲＧ５８  0.78 db/m 
 ＲＧ８  0.36 db/m 

  Times Microwave 0.15 db/m 
LMR400  

   

 

図２－６ ＶＳ３３０の寸法 
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ＶＳ３３０本体固定用金具 
以下の順序でＶＳ３３０固定用金具を取付けます（下図参照）。 
１．受信機の両側面の溝にナットを挟み込みます。 
２．ブラケット上の穴にネジを通し前記ナットに取付けます。 
３．ブラケットのもう１つの穴を使い設置場所に固定します。 
 
 
 

 
 

電源ケーブル 
付属の電源用ケーブルをお使いください。供給電源は、ＤＣ：９Ｖから３６Ｖの範囲で使

用可能です。 
 
 
データ用ケーブル 

測位結果の読出しは、ＶＳ３３０に取付けられたシリアルポート

をお使いください。シリアルポートはＲＳ２３２ｃに準拠しており、

図２－７のようにＯＤＵコネクタ(Port_A)、Ｄｓｕｂ９ピンコネク

タ(Port_B)を使って外部ロガーなどに接続して通信できます。 
ＲＳ２３２による通信は、表２－２に示す信号を使います。 
これらポートの通信速度の初期値は、以下の通りです。 
・通信速度：19.2Kbps（ﾒｯｾｰｼﾞ：GPGGA,HEHDT） 

   
 
図２－８に、Ｐｏｒｔ＿Ａ用ＯＤＵケーブル詳細

を示します。 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
初期設定値 

 

 

 

図２－８ Ｐｏｒｔ＿Ａ ＯＤＵケーブル 

J3: RS422 

J2: RS232 (Dsub 9pin) 
  Tx:Pin2, Rx:Pin3, SG:Pin5 
 Event Marker:Pin7 
 1PPS:Pin9 

表２－２ シリアルポート信号配置 
Pin  Port_A      Port_B 

   1    Rx              - 
2    SG            Tx 

  3    SG            Rx 
  4   1PPS            - 
  5  Tx+(RS422)      ＳＧ 
  6  Tx-(RS422)        - 
  7  Event Marker      - 
  8    Tx              - 
  9      -       5V(MAX:350mA) 

 

 

Port_A(ODU)  Port_B(Dsub) 

図２－７ データポート 
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図２－９に、ＶＳ３３０の各種パラメータの標準設定を示します。 
ここに示されたコマンドの詳細は「Hemisphere GNSS GPS Technical reference」 
マニュアルをご覧ください。 
 
   

 
 

 
 

図2-9 
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3: 操作方法 
 

起動方法 
コンフィグレーション概要 
セットアップ 
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■3.1 起動方法 
ⅤＳ３３０の電源投入／切断は、パネル上のキー（右図黄色の円

内にあるボタン：ソフト・パワー・スイッチ）押下で実現されます。 
電源投入時はＬＣＤ（液晶）画面表示が現れるまで／電源切断時

はＬＥＤ画面表示が消えるまで、このソフトキーを押し続けます。 
 

注）電源の極性を誤って逆に接続しても逆接続保護機能が働きますが、故障しないことを保証するも
のではありません。 

 
電源を投入すると、自動的に測位動作を開始します。 
最初の起動には最大１５分程度時間がかかる場合もありますが、通常は５分程度で測位結

果の出力が有効になります。 
 

LEDによる状態表示 
ＶＳ３３０の動作状態は、パネル上の５つのＬＥＤで確認できます。 
 
１． “HEADING”: 方位情報出力が有効であることを示す（緑点灯）。 

正常動作時は、”PRIM GPS”と“SEC GPS”も点灯状態です。 
２． “DIFF”: 測位精度が一定値（10.0m以下）に達したことを示す（緑点灯）。 

DGPS状態であっても精度が一定値に達しない時ＬＥＤは点滅します。 
３． “SEC GPS”: Secondaryアンテナが衛星を４個以上認識していることを示す（黄色点灯）。 
４． “PRIM GPS”: Primaryアンテナが衛星を４個以上認識していることを示す（黄色点灯）。 
５． “POWER”: 電源投入状態を示す（赤点灯）。 

 
ＶＳ３３０ の操作 

電源投入後しばらくすると右図（上）のようなメニュー画面（Ｔｏｐメニュー）が現れま

す。Ｔｏｐメニューには５つの選択肢があり、パネル上の下方向の

矢印キーを押下するごとに表示項目がスクロールされます。 
 

Ｔｏｐメニュー（詳細は付録D．参照）。 
・Ｖｅｃｔｏｒ 
・ＧＰＳ（ＧＮＳＳ） 
・Ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌ 
・Ｃｏｎｆｉｇｕｒａｔｉｏｎ Ｗｉｚａｒｄ 
・Ｓｙｓｔｅｍ Ｓｅｔｕｐ 
・Ｄａｔａ Ｌｏｇｇｉｎｇ 
 
 

このメニューを使って、受信機の状態確認や設定変更を行います。 
 

■3.2 コンフィグレーション概要 
図３－1は、ⅤＳ３３０の構成の確認と設定を行うための“Configuration Wizard”の全体

像を示しています。階層化されたそれぞれの画面で必要な設定等を行ってください。 

 

 

 

LED    LCD    パネル 
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尚、パーソナルコンピュータ（ＰＣ）を使用する環境があると、 

付属のPocketMAXユーティリティを使ってセットアップを 
容易に行うこともできます（以下の操作が可能です）。 
・ビーコン／ＳＢＡS／Ｌ－Ｂａｎｄの設定およびモニタリング 
・ＧＮＳＳメッセージの設定およびポートの設定 
・ベクター関連の設定およびモニタリング 
・各種データの記録 
 ※PocketMAXはHemisphereGNSSのWebサイトからダウンロードできます。 

 

 
 
 
 

※ 本図のそれぞれの四角で囲んだ部分が、パネル 
    上に表示される個々の画面に対応します。 
 

１．データポートでは、ＮＭＥＡメッセージ出力の 
有効（ON）／無効（OFF）の設定が確認できま す。 

２．ＶＳ３３０では、最大５つの異なる構成情報を 
受信機内部に保持することができます 
（Save to Location メニュー参照）。 
 

 
   図３－１ コンフィグレーション画面 

 

■3.3 セットアップ 
図３－1の“Configuration Wizard”は、ⅤＳ３３０のLCD上に表示されるトップメニュー

から右端の方向にツリー上に階層構造になっています。 
ここでは、設定の基本について示します（画面操作は図３－１を参照してください）。 

 
Configuration Wizardによる設定 

ここで説明する基本設定は、アンテナ間距離：１．０ｍで設置方向は船軸に平行である

と仮定しています。以下に設定の手順を示します。 
 
１．トップ画面の「Configuration Wizard」を選択（ボタン操作とEnterキー押下）。 
２．「Proceed Wizard」から「Create New」を選択し、新しい構成の名前を入力。 
３．名前の入力は、矢印キーを使って文字を選択（入力確定はEnterキーで）。 

  注）入力の最後はブランクを選択してEnterキー押下し、“＞”プロンプト
が表示されたら再度Enterキーを押下し名前を確定。 

４．同一画面上で「Diff」を選択し、以下の補正情報の１つを選択。 
SBAS／Autonomous／RTK／L-Band／Extern RTCM 

５．データポートを選択し、必要なGNSSメッセージのタイプを設定。 
６．「Elev. Mask」画面で、仰角を入力。 
７．「MaxDGPSAge」の設定（最大値は２７００：４５分－デフォルト設定値） 
８．「PORT A」または「PORT B」で、通信速度の選択。 
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９．「Aiding Features」画面から、ジャイロ、傾斜計の有効／無効指定。 
１０．必要により「Time Constants」画面から時定数を設定。 
１１．アンテナの設置方法が本節の仮定と一致していない場合、バイアスを設定。 
１２．アンテナ間隔が１ｍでない場合、設置した距離を正確に設定。 
１３．すべての設定が完了したら、「Save to Location」画面から設定を保存。 

このとき、保存する場所は“Not Used”のいずれかを選択。 
 
補助センサーの設定 

通常は、デフォルト設定を使って測位が可能ですが、ジャイロおよび傾斜計の設定を変更

することができます。 
 

傾斜計は初期設定では有効になっています。また、傾斜計のキャリブレーションは工場に

て出荷前に調整されていますが、パネルから再度実施することも可能です（付録D.の
「Vector」Menu参照）。 
傾斜計を無効にするのは、以下の場合です。 

・ＶＳ３３０を水平に設置できない場合。 
（無効指定は、「Configuration Wizard」または「Vector」Menuから実行可能） 

 
ジャイロは初期設定では有効になっています。 
ジャイロを無効にするのは、問題の切り分けなどの作業に限定されます。 

（無効指定は、「Configuration Wizard」または「Vector」Menuから実行可能） 
 
時定数の設定 

時定数は通常初期設定値を使いますが、使用環境によっては変更することも可能です。 
表３－１に各時定数の設定方法の概要を示します。  

表３－１ 時定数 

 
 
 
 

 

° 
 

 
。    2 
 

 。      
 

 。      
 

 。      
 

 

時定数       目的          範囲       計算式  
COGTAU  移動体が大きく、動きが  0 ～ 60  COGTAU(sec) 
   遅い場合は変更可能。      = 10/max rate of change of course(  /sec) 

HRTA     移動体が大きく、動きが  0 ～ 60  HRTAU(sec) 
   遅い場合は変更可能。      = 10/max rate of rate of turn(  /sec   )  

HTAU     移動体が大きく、動きが  0 ～ 60  HTAU(sec) 
     遅い場合は変更可能。      = 40/max rate of turn (  /sec)  - Gyro ON – 

               HTAU(sec) 
              = 10/max rate of turn (  /sec)  - Gyro OFF - 

PTAU     移動体が大きく、動きが  0 ～ 60  PTAU(sec) 
   遅い場合は変更可能。      = 10/max rate of pitch (  /sec)  

SPDTAU  移動体が大きく、動きが  0 ～ 60  SPDTAU(sec) 
   遅い場合は変更可能。      = 10/max acceleration (  /sec   )  。    2 
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付録 

A:トラブルシューティング・FAQ 
B: 製品仕様 
C: 同梱物 
D:メニュー（一覧） 
E:補足資料 
 
ソフトウェア使用許諾書 
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付録A：トラブルシューティング・ＦＡＱ 
 
表A-1に、本機によく起こるトラブルとその解決方法を示します。 

 
表A-1：トラブルシューティング 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

事 象      対 策         

電源が入らない   ・±電極の取付が正しいことを確認する。 

    ・電源コネクタ／ケーブルが正しく接続されていることを確認する。 

    ・入力電圧が正しいことを確認する（9～36VDC）。 

    ・電源電流の制限値を確認する（１A程度供給可能であること）。 

データ出力がない   ・受信機の電源が入っていることを確認する（電流計を使って確認します）。 

    ・期待するデータを出力するように設定されているか確認する（$JSHOW 

     コマンドなどを使う）。 

    ・通信速度が正しいか確認する。 

    ・ケーブル接続が正しいか確認する。 

解読できない出力     ・RTCMあるいはバイナリ出力に設定されていないか確認する（$JSHOW 

          コマンドなどを使う）。 

          ・通信速度が正しいか確認する。 

    ・通信速度と出力データの総量の関係を確認する（通信速度を速くしてみ 

     る／または出力データ量を少なくしてみる）。 

GPSがロックしない   ・本機（アンテナ）の上空が遮蔽されていないことを確認する。 

ＳＢＡＳがロックしない   ・GPS衛星の状態を確認する（PocketMAXなどを利用する）。 

    ・アンテナケーブルが正しく接続されているか確認する。 

    ・＄JWAASPRN,AUTO（衛星を自動捕捉)になっているか確認する。 

方位データが正しくない  ・マルチパス等の影響がないか確認する（例えば”CSEP”値が安定 

しているか／”CSEP”値の変動幅が１ｃｍ程度か）。 

・アンテナ間距離が正しく設定されているか確認する（cmまで入力）。 

・出力が安定しない場合は、$JATT,TILTCALで再キャリブレーション 

を行ってみる。 

・PrimaryアンテナとSecondaryアンテナの方位が正しいか確認する。 

ビーコンがロックしない   ・ビーコン受信できるアンテナを使用しているか確認する。 

     ・通信速度やビット数設定が正しいか確認する。 

    ・ビーコンの受信エリアを確認する。 

    ・ＳＮＲ値などで、受信状態を確認する。 

外部RTCMが動作しない ・入力ポートの通信速度などが設定値と合っているか確認する。 

    ・入出力信号端子が正しいか確認する。 

    ・補正情報の入力ポート設定を確認（$JDIFF.PORTBコマンド）する。 
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(FAQ) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

Ｑ１： ＣＯＡＳＴ技術は、外部ＲＴＣＭを使用した場合も有効か？ 

  Ａ：  有効です（ＳＢＡＳやビーコンを使用した場合と同様に動作します）。 

 ただし、ＳＢＡＳ使用時の方が誤差補正の各種要因に柔軟に対応できるため 

長時間精度が維持できます。 

 

Ｑ２： 電源を入れても何の出力もない場合、どうすればよいか？ 

  Ａ：  以下の項目を確認してください。 

 ・ＶＳ３３０の電源用ＬＥＤが点灯しない場合は、以下を確認する必要があります。 

  －ＶＳ３３０受信機の入力部分で、電源電圧が９Ｖ～３６Ｖ（ＤＣ）の範囲にあるか 

確認してください。 

  －使用する電源の電流容量は１．０Ａ以上の供給能力があることを確認して 

ください。 

 ・電源以外のＬＥＤ（Primary/Secondaryアンテナ、ＤＩＦＦ、Ｈｅａｄｉｎｇ）が順次点灯 

することを確認します。 

点灯しない場合は、アンテナケーブルの接続や各種設定の確認をします。 

 ・ＬＣＤ画面右上の時刻表示が正しく更新されているか確認してください。 

 ・以上の確認後も依然メッセージ出力がない場合は、「＄ＪＳＨＯＷ」 

コマンドを使用して設定内容を確認し、修正するか、ご購入された販売店様に 

ご相談ください。 

 

Ｑ３： ２つにシリアルポートの通信速度を異なるスピードで設定できますか・ 

  Ａ：  はい。 「＄ＪＢＡＵＤ」コマンドで設定できます。 

 

Ｑ４： ２つにシリアルポートの出力メッセージは自由に設定できますか・ 

  Ａ：  はい。対応するコマンドを使って任意に設定可能です。また、出力の更新レート 

も自由に設定できます。 

 

Ｑ５： 現在の設定を確認する方法は？ 

  Ａ：  ＬＣＤとパネルを使用して、各種メニューから現在の設定内容を確認することが 

できます。 

 また、以前に設定して保存した内容に戻したい場合は、「Config Wizard」 

→「Use Previous」で設定できます。 

 

Ｑ６： 外部ＲＴＣＭを使用する設定にしたが動作しない。何が問題か？ 

  Ａ：  以下の項目を確認してください。 

 ・送り手とＶＳ３３０の受信ポートの通信速度や通信プロトコル（データ長： 

８ﾋﾞｯﾄ、パリティ：なし）などが一致しているか確認してください。 

 ・送り手と受側のシリアル通信に使う信号ピンの対応が正しいか確認して 

ください。 

 

Ｑ７： シリアルポートからの出力データが、期待した文字表示をしない（データ化けのような 

意味不明な文字）。 

  Ａ：  以下の項目を確認してください。 

 ・「＄ＪＳＨＯＷ」コマンドで、バイナリ出力（Bin95など）の設定になっていないか 

確認してください。 

 ・通信速度の設定が正しいか確認してください。 

 ・出力データの総量が、通信速度で決まる量以上になっていないか。 

 

Ｑ８： ２つのいアンテナを水平位置に設置できない場合、どうすればよいのか？ 

  Ａ：  手動で、設置したアンテナの傾き情報を補正するよう、以下の処理を行います。 

 ・「＄ＪＡＴＴ，ＰＢＩＡＳ」コマンドで、設置したアンテナの傾き：ｘを求める。 

 ・求めたバイアス値を、「＄ＪＡＴＴ，ＰＢＩＡＳ、ｘ」として設定する。 
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付録B：製品仕様 
表B-1：VS330 GNSSセンサー仕様 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

注）測位精度：マルチパス、衛星数とその配置、電離層などの影響を受けます。 
 

表B-2：ビーコン 
 
 
 
 
 
 

表B-3：L-Band 
 
 
 
 
 
 

 
表B-4：通信（インタフェース） 

 
 
 
 
 
 

 

項 目   仕 様         

チャネル   x 2 パラレル・トラッキング 

通信速度           283.5 – 325 kHz 

動作モード          自動(信号強度と受信範囲による)または手動設定 

準拠規格           IEC 61108-4 beacon standard 

 

項 目    仕 様         

受信機タイプ   VS330L1 (L1-GPS/GLONASS/BeiDou：２周波アップグレード可) 
     VS330(L1/L2-GPS/GLONASS/BeiDou, RTK) 

チャネル    ２７０チャネル x 2、 (受信感度：-142dBm) 
         （ＳＢＡＳ：３チャネル、パラレルトラッキング） 

更新レート 標準     VS330L1  10Hz (オプション 20Hz) 
     VS330  20Hz 
水平精度        RMS(67%)  2DRMS(95%) 
     ＲＴＫ   10mm + 1ppm 20mm + 2ppm 
     L-band  0.04m  0.08m 
     SBAS/Beacon  0.25m  0.50m 
     単独測位  1.20m  2.50m 

方位精度    <0.17°rms (アンテナ間距離： 0.5m) 
         <0.09°rms (アンテナ間距離： 1.0m) 
         <0.04°rms (アンテナ間距離： 2.0m) 
         <0.02°rms (アンテナ間距離： 5.0m) 
         <0.01°rms (アンテナ間距離：10.0m) 

ピッチ／ロール精度   <1.0°rms 

ヒーブ精度    30cm（ＤＧＰＳ）、１０ｃｍ（ＲＴＫ） 

１PPS精度    20ns 

回頭速度    最大 90°／Sec. 

スタート時間（標準）   < 40 Sec. (コールド)／20 Sec. (ウォーム)／５ Sec. (ホット) 

方位確定時間   < 10 Sec 

動作可能速度   1,850 kph 

動作可能高度   18,288 m 

 

 

項 目    仕 様         

シリアルポート     x 2 (全二重ＲＳ２３２)、 x 1 (全二重ＲＳ４２２) 

ＵＳＢポート  x１ ＵＳＢ－Ａ 

通信速度          4,800 – 115,200 bps 

補正情報プロトコル    RTCM V2.3(DGPS)、RTCM V3(RTK)、CMR/CMR+(RTK)、 

データプロトコル        NMEA 0183, Crescentバイナリ 

タイミング出力       1pps(CMOS active high) 

 
 

項 目    仕 様         

チャネル     1530 to 1560 MHz 

感度   －１３０ｄＢｍ 

チャネル間隔  5.0KHz 

衛星選択  自動または手動 

再取得時間  １５秒（標準） 
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表B-5：電源仕様 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

表B-6：物理仕様 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

表B-7：設定環境 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

表B-8：アンテナ仕様 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

項 目    仕 様         

入力電圧   9 – 36V DC(逆接続保護機構あり) 

消費電力   5.3 W MAX (GNSS L1/L2 RTK)  ※6.2W(L-Band) 

消費電流   0.44A      ※0.52A(L-Band) 

アンテナ短絡保護  有 

アンテナ入力ｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽ 50Ω 

 

 

項 目    仕 様     

寸法   20.2(L) x 12.0(W) x 7.5(H)  cm 

重量   1.1 kg 

LED表示  Power、PRIM GPS, SEC GPS、DIFF 

   Heading 

電源スイッチ  パネル上のソフトキー 

電源コネクタ  ２ピン ＯＤＵメタルコネクタ 

データコネクタ  9ピンＯＤＵメタルコネクタ、Dsub９ピン（メス） 

アンテナコネクタ TNC(メス)  

 

 

項 目    仕 様         

保管条件  -40 – 85°Ｃ 

動作条件  -30 – 70°Ｃ 

湿度   95% 結露なきこと 

環境耐性  ＩＰ６６(IEC 60529) 

衝撃・振動  EP455 Section 5.14.1、EP455 Section 5.15.1 random 

EMC   CE(IEC 60945 Emissions and Immunity)、 

     FCC Part 15, Subpart B、CISPR 22 

 

 

項目                   仕   様 

  Ａ２１ Ａ３１  Ａ２５  Ａ４５    Ａ４２       Ａ４３    

GＮＳＳ種類            L1-mGNSS、SBAS、                 L1/L2-mGNSS、SBAS、 
L-Band            L-Band 

ＧＮＳＳ周波数  L1        1.575 GHz         1.525～1.613 GHz 

     L2         -            1.165～1.253 GHz 

LNAゲイン                30ｄB 
LNAノイズ(Typ.)        2.0ｄB 
L-Band          1.525～1.585GHz(LNA gain:30dB) 

Beacon            - 283.5～  -        283.5～ 
    325KHz           325KHz 

入力電圧(VDC)      3.3 – 12  5 – 12   3.3 – 12          5 – 12  

入力電流(Typ. mA)     24       50-60   12         25           35           40-60 

寸法(直径ｘ高さ:mm）   130x70  145 x104       152x47    130x70        145 x104 

重量 (g)         380  734    400        500     380         730 

マウント・ネジ      １インチ（5/8ｲﾝﾁも可能）  5/8インチ（１ｲﾝﾁも可能）    １インチ（5/8ｲﾝﾁも可能） 

ＲＦコネクタ          TNC（メス） 

保管条件                 -40 – 85°Ｃ 

動作条件          -30 – 70°Ｃ        -40 – 70°Ｃ 

環境耐性                  ＩＰ６９Ｋ 

衝撃・振動                ＥＰ４５５ 
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付録C： 
 
《同梱物》 
本機をお買い上げ頂きますと、以下のコンポーネントが同梱されます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

  品  名        数量   部品番号 

A  GNSS Compass（下記いずれか一つ） 1  
   VS330      940-3098-000 
    VS330L1      803-3028-0 
B   アンテナ  A21   Opt. 940-2068-000 
   A31   Opt. 804-3043-000 
   A42   Opt. 940-2084-000 
   A43   Opt. 804-3046-000 
   A25   Opt. 940-2124-0 
   A45   Opt. 940-2125-0 
C  電源ケーブル（３ｍ）    1 054-0146-000 
D  Receiver Mounting Kit   1 710-0056-000 
E  Antenna Mounting Kit 注１   1  710-0110-000 
F  RS232C データケーブル   1 050-0011-022 
G  アンテナケーブル(TNC-TNC 5m)  Opt. 052-0005-000 
          (TNC-TNC 10m)  Opt. 052-0004-000 
H  ポートＡ用データケーブル   1 051-0356-000 
I  日本語マニュアル    1 D75-0323-000C 
付属品 
 他に、弊社作成ＣＤ（ユーティリティおよび日本語マニュアル）を添付 
※ Ｏｐｔ．はオプション購入品です。 

注１．使用するアンテナによっては、同梱されない場合があります。 
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Vector > 
GNSS > 
Differential > 
Config Wizard > 
System Setup > 

 

Vector > 
GNSS > 
Differential > 
Config Wizard > 
System Setup > 
Data Logging > 
 

付録D：メニュー（一覧） 
 
図D-1からD-7に、ＶＳ３３０で有効なメニュー画面を示す。 

 
 
  <Vector Menu> 

方位測定に関する項目設定や状態確認ができます。 
 
 
 
 
 
 

設定する内容は、測定目的がピッチかロールか 
などにより変化します。 

 
図D－1 Vector Menu 画面 

 
 
  <GNSS Menu> 

GNSS 関連の設定や状態確認に使用します。 
メッセージの出力ポート、ＵＴＣオフセット 
などが設定／確認できます。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図D－2 GNSS Menu 画面 
 
 
 

 

Heading: 180.00 
COG: 10.00 
Vel: 25.3km/h 
ROT: 3.2 
Pitch: 
Roll: 6.2 
Heave > 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Gyroaid > YES 
Tiltaid > Yes 
Calibrate tilt > 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

HTAU > 0.5 
HRTAU > 0.0 
COGTAU > 0.0 
SPDTAU > 0.5 
PTAU > 0.0 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Heading > 0.0 
Pitch/Roll > 0.0 
Neg Tilt > NO 
Level Op. > YES 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Computed > 0.550m 
Measured > 0.550m 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Lt 51°131035 
Ln 114°00.273158 
Hgt  1030.400m 
Hdg 154.50° 
Vel 10.5 km/h 
Age 6.0s 
SV Count 10 
HDOP 1.3 
Precision > 
NavCnd > 
DSP-ARM > 1F-1F 
Back > 
Top Menu > 

 

 

CH01-SV23 EL 37 
Az 092 SRN 45 
 . 
 
CH12-SV09 EL 45 
Az 183 SRN 47 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Res rms: 0.300m 
x-a: 0.200m 
x-b: 0.100m 
Azimuth: 163 10  
x-Lat: 0.200m 
x-Lon: 0.200m 
x-Alt: 0.300m 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Car smooth   11 
Eph Exists   11 
Eph Healthy  10 
NotUsed Prev 11 
Above Ele    11 
Diff Corr    10 
No Diff Corr  0 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

DSP: CarLock YES 
DSP: BER     YES 
DSP: DSPLock YES 
DSP: FrmSync YES 
DSP: TrkMode YES 
ARM: GSPLock YES 
ARM: DifData YES 
ARM: ARMLock YES 
ARM: DGPS    YES 
ARM: Soluth  YES 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Display > 
Aiding features > 
Time Constants > 
Bias, Neg, Tilt > 
Antenna Sep. > 
Pitch/Roll > Pitch 
Back > 
Top Menu > 

 

 

 

Elev Mask > 5° 
MaxDGPSAge > 2700 
Data PORT A >  
Data PORT B >  
UTC Offset > -7Hr 
GGAALLGNSS >No 
Rx Modes > 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Position Status > 
GPS Sats > 
GLONASS Sats > 
Configure > 
Back > 
Top Menu > 

 

 

Base >       No 
Forest >     No 
GPSONLY >    No 
L1ONLY >     No 
MIXED >      No 
NULLNMEA >   No 
SBASR >      No 
TIMEKEEP >   No 
TUNNEL >     No 
WIDESEARCH > No 
GLOFIX >     No 
FIXLOC >     No 
SURETRACK >  Yes  
SBASNORRTK > No 

 Back > 
 Top Menu > 
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Vector > 
GNSS > 
Differential > 
Config Wizard > 
System Setup > 

 

Vector > 
GNSS > 
Differential > 
Config Wizard > 
System Setup > 

 

Vector > 
GNSS > 
Differential > 
Config Wizard > 
System Setup > 

  <Differential Source Menu> 
ディファレンシャルに関連する項目の設定や状態確認に使用します。 
トップ画面上の表示は、現在選択されているディ 

ファレンシャルの設定値を反映します（図D－３で 
は、現在ＳＢＡSが選択されていることと示します）。 

 
ビーコン、外部ＲＴＣＭ，単独測位が選択された 
場合の全体像を図D－４から図D－５に示します。 

 
 
 
 
 
 

図D－3 SBAS Menu 画面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図D－4 RTK Menu 画面 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

図D－5 Beacon Menu 画面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

InUse SBAS 
Include > 
SBAS > 
Back > 
Top Menu > 

 

 

SBAS >    YES 
OMNIVBS > YES 
OMNIHP> YES 
RTCM2 >  YES 
DFX >     YES 
CMR >     YES 
RTCM3 >   YES 
ROX >     YES 
Back > 
Top Menu > 

 

 

Signal Status >  
Satellites > 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

F 295.0/200 AA 
SS 34 SNR  26 
MTP 100% WER 00 
Unselected Bx 
ID 1025 H 08 
Back > 
Top Menu > 

 

 

Tune: 319.0 100 
Auto Tune > 
TuneBeaconName > 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Africa >  
Asia > 
Australia > 
Central America > 
Europe > 
North America > 
South America > 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

Bermuda >  
Canada > 
USA > 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

BER 138:   236 
BER 133:     0 
BER 135:  500 
LN 138: -154.0° 
LN 133:  -97.0° 
LN 135:  133.0° 
Elev138:  50.7° 
Elev133:  47.2° 
Elev135:  44.9° 
Az 138:  171.8° 
Az 133:  155.9° 
Az 135:  215.0° 
Back > 
Top Menu > 

 

 

Mode > Auto 
PRN1   138 
PRN2   133 
PRN3   135 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

＊ここの RTCM2 は、Beacon 
 補正のことを指します。 
 RTCM2.3 の設定／動作確認 

 はシリアルインタフェース 

 でコマンドで行います。 

SBAS >    YES 
OMNIVBS > YES 
OMNIHP >  YES 
RTCM2 >    NO 
DFX >      NO 
CMR >      NO 
RTCM3 >    NO 
ROX >     YES 
Back > 
Top Menu > 

 

 

DiffPort > Port B 
DiffBaud > 19200 
Radio > 

 Back > 
 Top Menu > 
  

 

AutoScanning 
 Back > 
 Top Menu > 
  

 

InUse RTCM2 
Include > 
Beacon > 
Back > 
Top Menu > 

 

 

Signal Status > 
Configure > 
Back > 
Top Menu > 

 

 

Alexandria VA  
 . 

 
 
 Back > 
 Top Menu > 
  

 

InUse ROX 
Include > 
RTK > 
Back > 
Top Menu > 
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Vector > 
GNSS > 
Differential > 
Config Wizard > 
System Setup > 

 

Vector > 
GNSS > 
Differential > 
Config Wizard > 
System Setup > 
Data Logging > 
 

 
  <Configuration Wizard Menu> 

図３－１を参照してください。 
 
 
  <System Setup Menu> 

現在の構成を確認したり、編集するために 
使用します。 

 

 
図D－6 System Setup Menu 画面 

 
<Data Logging Menu> 
 
 
 
 
 
 
 

図D－7 Data Logging Menu 画面 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

 

Display Apps > 
Display Format > 
Baud Rates > 
Software Disp > 
Contrast > 
Animation > off 
Subscription > 
Flip Display > NO 
LCD Off > never 
Back > 
Top Menu > 
 

 

In Use > MFAATT 
Other >  MFAATT 
SwapApplications >  
Back > 
Top Menu > 
  
  

 

Disp Update > 1Hz 
LL Unit > DM.M 
Hgt Unit > meters 
Vel Unit > km/h 
Back > 
Top Menu > 
  

 

PORT A > 19200 
PORT B > 19200 
Back > 
Top Menu > 
  

 

Menu >  2.91 
RxApp > 5.1Aa2 
S/N > xxxxxx 
SBX > xxxxxx 
DSP > 12 
Authorizations > 
Back > 
Top Menu > 
 
  

 

Subs: 7F 
Log Rate: 20Hz 
e-Dif: Yes 
RTK: BASE+ROVER 
RAW Data:Yes 
L2: YES 
GLONASS: YES 
Back > 
Top Menu > 
  

 

GPGGA > 1 Hz 
GPGLL > Off 
GPGNS > Off 
GPGNS > Off 
GNGNS > Off 
GPGSA > Off 
GNGSA > Off 
GPGST > Off 
GPGSV > 1 Hz 
GLGSV > Off 
GPHDT > Off 
GPHEV > Off 
HPR > Off 
PASHR > Off 
GPRMC > Off 
GPROT > Off 
GPRRE > Off 
TSS1 > Off 
GPVTG > Off 
GPZDA > Off 
Bin1 > Off 
Bin2 > Off 
Bin62 > Off 
Bin65 > Off 
Bin66 > Off 
Bin69 > Off 
Bin76 > Off 
Bin80 > NO 
Bin89 > Off 
Bin94 > Off 
Bin95 > Off 
Bin96 > Off 
Bin97 > Off 
Bin98 > Off 
Bin99 > Off 
Bin100 > Off 
RD1 > Off 
PCSI,1 > Off 
RTCMv3 > Off 
CMR > Off 
ROX > Off 
DFX > Off 
Back > 
Top Menu > 
  

 

Config > 
Start Recording 
xxx.x Mb Free 
Back > 
Top Menu > 
 

 

Auto-Name > YES 
AddRxConfig > YES 
FileType >RAW 
Data Logs > 
Back > 
Top Menu > 
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付録E： 
－補足資料－ 

 
E1.  各種コマンド（コマンド入力は必ず大文字を使用してください） 

コマンドの発行あるいはメッセージの表示や保存にはPC上のユーティリティ（Windows XP
の場合Hyperterminalなど）が利用できますが、PocketMAX（http://www.hemgps.com上から

ダウンロード可能）、または付属CD上のEGSet なども利用できます。 
 

     表 E-1 各種コマンド 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

コマンド     説明 
 $JASC    ＡＳＣＩＩメッセージ出力の指示を行います（表E-3参照）。 
     $ JASC,msg,r[,OTHER]<CR><LF>： msg=下記メッセージの指定、r=更新レート、[OTHER]=別ポート 

msg=GPGGA/GPGLL/GPGSA/GPGST/GPRMC/GPPRE/GPVTG/GPZDA/HDT・・・ 
 
 $JAPP    インストールされているファームウェアの確認を行います。 

$JAPP<CR><LF>： (応答は以下の通り)  
>$JAPP,current,other   current：現在動作中アプリ、other：第２アプリ 

 
$JDIFF    ディファレンシャル・タイプの確認ができます。 

$JDIFF<CR><LF>： (応答は “$JDIFF,WAAS>”  であれば、ＳＢＡＳモードであることを表す)  
 
$JBAUD    ＲＳ２３２・ＲＳ４２２の通信速度指定を行います。 

$ JBAUD,,R[,OTHER]<CR><LF>： R=以下の通信速度から選択、[OTHER]=別ポート 
          設定可能な通信速度：4,800/9,600/19,200/38,400/57,600/115,200 bps 
 
$JBIN    バイナリー出力が指定できます（表E-4参照）。 

$ JBIN,msg,r<CR><LF>： msg=表E-3 のメッセージ指定、r=更新レート 
 
$JI    シリアル番号、ファームウェア版数の確認ができます（お問合せ等で必要な場合があります）。 
 
$JAGE    ディファレンシャル動作に使用する補正情報の有効期間を指定します（衛星からの補正情報取得 

が困難な場合でも独自技術で最後に取得した補正情報で処理を継続します）。 
$ JAGE,age<CR><LF>： age：制限時間（秒）を指定(初期設定値：2,700 のままご使用ください.)   

 
$JGEO    測位に使用しているSBAS衛星の周波数・位置・ＰＲＮ番号などを出力します 

$ JWAASPRN<CR><LF>:  (応答は “$>JWAASPRN,PRN1,PRN2 ” で受信中のＭＳＡSを出力) 
 

$JASC,D1    測位に使用しているSBAS衛星の診断情報を出力します。 
$ JASC,D1,R[,OTHER]<CR><LF>:  R：メッセージ出力有効なら“１”、無効：“０”(応答は “$> ” ) 

 
$JOFF    バイナリデータを含むすべてのメッセージ出力をオフに設定します、 

$ JOFF[,OTHER] <CR><LF>：[OTHER]で別ポートからのメッセージ出力オフを指示 
 
$GPMSK    ビーコン調整用のコマンドです（詳細はビーコンコマンドを参照してください）。 

$GPMSK,fff.f,F,mmm,M,n<CR><LF> :fff.f: ビーコン周波数、F：周波数選択（M:手動、A:自動） ・・ 
 

$GPCRQ,MSS ビーコンの受信状態の確認に使用します（詳細はビーコンコマンドを参照してください）。 
 
$JQUERY,GUIDE  電源投入時などにで受信機が動作可能になったか確認するとき使用します（ウォームスタート 

後、５分程度経過しても有効な出力が得られない時などに使用できます）。  
$ JQUERY,GUIDE<CR><LF>：応答が$ JQUERY,GUIDE,YES<CR><LF>なら正常動作可の意味） 
 

$JRESET    設定内容のリセット（デフォルトに設定）に使用します。 
       注）本コマンド発行後は、$JATT,FLIPBRD,YESで内部Vectorボードの設定指示が必要です。 
 
$JSAVE    設定した内容を内部不揮発メモリに保存します（次の電源投入時にも設定を有効にします）。 
 
$JSHOW    現在の設定内容を表示します（設定内容の確認に利用できます）。 
 
$JT    受信機のプロセッサタイプの確認ができます（応答が“SX2a”であれば正常です）。 

 
$ JWAASPRN  SBAS(WAAS)情報を出力します。 

$ JWAASPRN <CR><LF>： （応答）$>JWAASPRN,prn1,prn2       prn1,2=第 1, 2 PRN 番号 
日本上空は、MSAS 番号(prn1,2=129, 137)となります。 

 
$ JWAASPRN[,sv1[,sv2]]<CR><LF>： sv1,2 で prn1,prn2 を強制的に指定できます。 
 
$ JWAASPRN,AUTO<CR><LF>： SBAS 衛星を自動捕捉する指定です。 
 

$ JMASK    水平線に近い衛星を捕捉しないよう仰角を設定するとき使います。  
$ JMASK,e <CR><LF>：   e でカットする仰角（°）を指定（初期設定値：５°） 

 
$ J4STRING   4 種のメッセージ(GPGGA,GPVTG,GPGSA,GPZDA))を本コマンド一つで出力指示する。 

$ J4STRING[,r][,OTHER] <CR><LF>： r：更新レート、[OTHER]で別ポートを指定 
※尚、このコマンドを発行すると、ボーレートは自動的に４，８００ｂｐｓに変更されます。 

 
$ JＡＴＴ    主に、コンパス方位に関連する各種設定の変更または状態確認に使用します。 

詳細は、“ＪＡＴＴコマンド（詳細）”を参照してください。 
 

 

http://www.hemgps.com/
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E2.  JATTコマンド(詳細) 
 

    表 E-2 ＄ＪＡＴＴコマンドの詳細 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

《JATTコマンドの補足説明》 
・JATT,SUMMARYコマンド 

時定数の設定内容を確認するためには、＄JATT,SUMMARYコマンドを使用します。

（応答は以下の形式） 
$>JATT,SUMMARY,htau,hrtau,ptau,ctau,spdtau,hbias,pbias,hexflag<CR><LF> 

 

コマンド     説明 
$JATT,SUMMARY  現在設定されている時定数（TAUなど）が確認できます（次の“コマンド補足”の項を参照）。 
 
$ JATT,COGTAU  移動体の速度変位のバラツキ抑止のための時間が設定できます 

$ JATT,COGTAU,cogtau <CR><LF>：cogtau は 0.0 から 60 まで指定可 (通常 0.0) 
 
$ JATT,CSEP      測定結果から算出した現在のアンテナ間距離（ｍ表示）を出力します（出力が安定している 

ことで受信状態の良否判定の参考になる場合があります）。 
 

$ JATT,MSEP      アンテナ間距離の変更に使用します。 
$ JATT,MSEP,sep <CR><LF>：sep でアンテナ間距離（m）指定 
 

$ JATT,GYROAID  ジャイロの有効／無効の設定／確認に使用します（出荷時は ON に設定されています）。 
$JATT,GYROAID,YES[NO]<CR><LF> ：ジャイロの有効(YES)／無効(NO)指示 
$JATT,GYROAID<CR><LF>  ：現在のジャイロの状態出力 

    ※ジャイロは、衛星信号遮断状態から復旧した時の方位再測定時間の短縮、あるいは 
信号遮断時検出から３分間の方位データの補正出力（方位精度は１度）に使用します。 

 
$ JATT,HBIAS     方位計測で、真の方位とのズレを補正するため設定に使います。  

$ JATT,HBIAS,x <CR><LF>：修正方位量：x は-180～+180 を指定 (指定なし場合現在値) 
 

$ JATT,HIGHMP   マルチパス環境下で有効(YES)指定できますが、方位確定時間が増加します（通常無効）。 
 
$ JATT,HRTAU    回頭角速度計測で、角速度変位のバラツキ抑止のための時関が設定できます。  

$ JATT,HRTAU,hrtau <CR><LF>：hrtau は 0.0 から 60 までを指定 (通常 2.0) 
 
$ JATT,HTAU      方位計測で、回頭速度変位のバラツキ抑止のための時間が設定できます。  

$ JATT,HTAU,htau <CR><LF>：htau は 0.0 から 60 まで指定可(ジャイロ・オフなら通常 0.5) 
 
$ JATT,LEVEL     水平動作モードの有効(YES)／無効(NO)指定ができます。（通常、無効） 

$ JATT,LEVEL,k<CD><LF>：k=NO(オフ)／YES(オン)、k がないとき現在状態を表示 
 

$ JATT,NEGTILT   ピッチ／ロール角のマイナス符号角の修正指示を指定できます  
$ JATT, NEGTILT,k <CR><LF>： k=YES(符号が反転)／NO(無効）、指定なしは現在値 

   ※ 第２アンテナが第１アンテナより低い場合に利用します。 
 
$ JATT,NMEAHE   NMEA メッセージの接頭子を“HE”または“GP”のどちらにするか指示するとき使います。 

$ JATT,NMEAHE,ｘ<CD><LF>：ｘ=１(HE)／０(GP) 
 

$ JATT,PBIAS     ピッチ計測で、真のピッチとのズレを補正するため設定に使います。  
$ JATT,PBIAS,x <CR><LF>：修正ピッチ量：x は-15～+15 を指定 (指定なしは現在値) 

 
$ JATT,PTAU     ピッチ計測で、ピッチ角変位のバラツキ抑止のための時間が設定できます。  

$ JATT,PTAU,ptau <CR><LF>：ptau は 0.0 から 60 までを指定(通常 0.5) 
 

$ JATT,ROLL     アンテナを船軸に直角に設置してロール角計測時に使用します。 
$ JATT,ROLL,k <CR><LF>：k=YES(ロール角測定)／NO(無効）、指定なしは現在値 

 
$ JATT,SEARCH   現在の方位計測を一度キャンセルし、再計測の開始を指示します。 

$ JATT,SEARCH <CR><LF>：RTK 計測の再スタート 
 

$ JATT,SPDTAU   対地速度計測で、速度変位のバラツキ抑止のための時間を設定します。  
$ JATT,SPDTAU,spdtau <CR><LF>：spdtau は 0.0 から 60 までを指定 (通常 0.0) 

 
$ JATT,TILTAID   傾斜計の有効／無効指示（YES：有効、NO：無効）に使います。 

$JATT,TILTAID<CR><LF>   現在の傾斜計の状態出力 
  ※傾斜計は、方位計算設定時間の短縮化に有効。 
 
$ JATT,TILTCAL  傾斜計キャリブレーションを行います（VS131/330 を必ず水平に設置してください）。 

$JATT,TILTCAL<CR><LF>   傾斜計の水平キャリブレーション指示 
  ※時間は約２秒かかり、その時の値を記憶。 
 

$ JATT,FLIPBRD  内蔵されている Vector モジュールが上下反転して設置されているかを指定します。  
$ JATT,FLIPBRD,k <CR><LF>：k=YES(上下反転)／NO(無効）、指定しない場合は現在値 
＊VS131/330 は、出荷時の設定で“NO”になっています。 
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以下は、実際の応答例です。  

（応答）$JATT, SUMMARY,TAU:H=2.00,HR=2.00,P=0.50,COG=0.00,SPD=0.00, 
BIAS:H=0.00,P=0.00,FLAG_HEX:HFGN-RMTL=62<CR><LF> 

 
応答の中に、それぞれの時定数の現在値が表示されます。 
ただし、最後の“HEX:HFGN-RMTL=62”は、下図のように“HDMTRUE”から

“LEVEL”までの先頭の文字に重み付けをして８ビットに並べた時のON（１）／

OFF（０）を16進数で表示した意味になります。 
例題の１６進表示“６２”は ビット列で“0110 0010”を意味するので、 
・FLIPBRD ON 
・GYROAID ON 
・TILTAID ON 

を意味します。 

 
注）時定数算出は３．３節を

参照してください。 
 
 

E3. JASCコマンド（詳細） 
JASCコマンドで有効なNMEA0183の各種データメッセージを活用できます。それぞれ

の詳細はE5.をご覧ください。 
       表E-3 出力メッセージ（一覧） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
（使用例） 

 
A. メッセージの出力指示／出力停止指示  

（通常、入力コマンドと同一のメッセージ・ヘッダーでデータが出力される）  
$JASC, GPGGA,1<enter> ：GPGGAメッセージの出力有効（“１”は更新レート） 
$JASC, GPGGA,0<enter> ：GPGGAメッセージの出力無効（停止） 

 

 

HDMTRUE 
FLIPBRD 
GYROAID 
NEGTILT 
ROLL 
M 
TILTAID 
LEVEL  
 
 

 ７  ６  ５  ４  ３  ２  １  ０ 
 
 H  F  G  N  R  M  T   L 
 
1   1   1   1   1   1   1   1 

OR  OR OR OR  OR OR OR  OR 
 0   0   0   0   0   0   0   0 

（ビット列） 
 
 

 

 

（MSB）             （LSB） 
 

（定義） 
 
 

 

 

メッセージ    タイプ        概  要     
$GPGGA      P    ＧＰＳ測位情報（時刻、緯度、経度、測位状態など）  
$GPGLL      P   緯度・経度情報     
$GPGNS     P   ＧＮＳＳ測位情報（GPGGAとほぼ同等の情報）  
$GPGRS      S   測位情報（時刻、各衛星の擬似距離補正量）  
$GPGSA      S   ＤＯＰ、測位状況など    
$GPGST      S   疑似距離（DGPS）誤差の標準偏差など   
$GPGSV      S   衛星の位置や信号強度など   
$GPHDT      H   方位情報     
$GPHEV      H   ヒーブ情報     
$GPRMC     P   測位情報の要約    
$GPROT      H   回頭角速度     
$GPRRE      S   計算による距離と計測値からの距離の誤差など  
$GPVTG      V   速度および進行方向    
$GPZDA      V   標準時      
$PSAT,GBS   S   RAIM（GPS衛星のインテグリティの確認） 
$PSAT,HPR   H   方位、ピッチ、ロール（メーカー独自仕様）  
$PSAT,INTLT  H   傾斜計のピッチ・ロール（メーカー独自仕様）  
$PCSI,1      S   ビーコン関連情報     
$RD1      S   SBAS関連情報 

注） 表中のタイプは以下の分類による。 
   P = Position（測位情報） 
   V = Velocity, Time（速度や時間） 
   H = Heading,Altitude（方位や高さ） 
   S = Satellite, Quality（衛星情報など） 
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（出力指示により以下のようにメッセージが出力されます） 
$GPGGA,hhmmss.ss, ・・*cc<CR><LF> 

  Hhmmss.ss : UTC時刻、*cc：チェックサム、<CR><LF>：改行指示 
 

B. 入力コマンドとメッセージ・ヘッダーが異なる場合（例） 
$JASC, GPGBS,１<enter>  ： RAIM出力指示 

（出力）$PSAT,GBS,hhmmss.ss, ・・*cc<CR><LF> 
  Hhmmss.ss : UTC時刻、*cc：チェックサム、<CR><LF>：改行 

 

$JASC, GPHPR,１<enter>  ：RAIM出力指示（入力“１”は更新レート） 
（出力）$PSAT,HPR,hhmmss.ss, ・・*cc<CR><LF> 

  Hhmmss.ss : UTC時刻、*cc：チェックサム、<CR><LF>：改行 
 

$JASC, INTLT,１<enter>  ：傾斜計の値出力指示 
（出力）$PSAT,INTLT,pitch,roll*cc<CR><LF> 

  pitch: ピッチ、roll:ロール、*cc：チェックサム、<CR><LF>：改行 
 
 
ビーコン・コマンド 

・＄GPMSK  （ビーコン受信調整用のコマンド） 
$GPMSK,fff.f,F,mmm,M,n<CR><LF> 

fff.f: ビーコン周波数、F：周波数選択（M:手動、A:自動）、 

mmm: MSK ビットレート、M：MSK 選択（M:手動、A:自動）、ｎ：出力レート 

（応答）$PCSI,ACK,GPMSK,fff.f,F,mmm,M,n<CR><LF> 
 

・＄GPCRQ,MSS<CR><LF> （ビーコン受信状態の確認用コマンド） 
（応答）$CRMSS,xx,yy,fff.f,ddd*cc<CR><LF> 

xx: 信号強度(dBμV/m)、yy: SNR(dB)、fff.f: ビーコン周波数、ddd: MSK ビットレート 
 

 
 

E4. バイナリコマンド 
 

バイナリーメッセージは、８バイトのヘッダー（４バイト：＄BIN、２バイト：ID、２バイト：

データ長）、データ、チェックサム（２バイト）、およびキャリジリターン・ラインフィード（２

バイト：０ｘ０D、０ｘ０A）で構成されます。 
          表E-4 バイナリーメッセージ詳細 

 
注）バイナリーメッセージは、本製品

独自のフォーマットになっており

ます。 
 
 
 
 
 

 

メッセージ   説明   
 $JBIN1    GPS 衛星の位置情報 
$JBIN2    GPS 衛星のDOP情報 
$JBIN80    SBAS(WAAS)衛星の基本情報 
$JBIN93    SBAS(WAAS)衛星暦情報 
$JBIN94    電離層やUTC時間の基本情報 
$JBIN95    １２個のGPS暦・軌道の基本情報 
$JBIN96    搬送波位相・CAコードなどの基本情報 
$JBIN97    統計情報 
$JBIN98    GPS全衛星の軌道情報 
$JBIN99    GPS衛星の健康状態 
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E5. データメッセージ（詳細） 
・基本的に、それぞれのメッセージの先頭にはＧＰＳメッセージを示す“$GP”が付きます。 
メッセージの更新レートは、$PSAT,INTLT（１Ｈｚ）標準で１０Ｈｚまで可能です。 
注）以下の表記 *CC はチェックサム、<CR><LF>はキャリッジリターン & ラインフィードの意味です。 

 
1) $GPHDT (True heading of the vessel) 

$GPHDT,x.x,T*cc<CR><LF> ※ T：true Heading の意味 
・x.x 方位（°） 

 
2) $GPROT (Vessel’s Rate of Turn: ROT) 

$GPROT,x.x,A*cc<CR><LF> ※ A：「x.x 値が有効」の意味 
・x.x 船の方向回転角速度（°／分：マイナス値は、ポート側への回転） 

 
3) $PSAT,HPR (Proprietary NMEA message)  

$PSAT,HPR,time,heading,pitch,roll,type*cc<CR><LF> 
・time GPS time(HHMMSS) 
・heading 方位（°） 
・pitch ピッチ角（°） 
・roll ロール角（°） 
・type 方位の由来（N ：GPS 計測値、G：Gyro 計測値） 

 
4) $PSAT,GBS (RAIM: Receiver Autonomous Integrity Monitoring) 

$PSAT,GBS,hhmmss.ss,ll.l,LL.L,aa.a,ID,p.pppp,b.b,s.s,f*cc<CR><LF> 
・hhmmss.ss 測位時刻（UTC） 
・ll.l/LL.L/aa.a 緯度／経度／標高のエラー予測 
・ID 異常衛星の ID 
・p.pppp HPR 出力異常の確率 
・b.b 異常衛星の予測許容値 
・s.s 標準的な許容偏差値 
・f Integrity 判定（０：良好、１：警告、２：異常） 
 

5) $PSAT,INTLT (Proprietary NMEA message)  
$PSAT,INTLT,pitch,roll*cc<CR><LF> 傾斜計のピッチ（°）とロール（°）情報 

 
6) $GPGGA (GPS Position information) 

$GPGGA,hhmmss.ss,ddmm.mm,s,dddmm.mm,s,n,qq,pp.p, 
saaaa.aa,M,±xx.xxxx,M,sss.aaaa*cc<CR><LF> 

・hhmmss.ss   測位時刻（UTC） 
・ddmm.mmm     緯度（度分） 
・s   N：北緯 S：南緯 
・dddmm.mmm     経度（度分） 
・s   E：東経 W：西経 
・n   測位モード(0:測位不能、1:単独測位、2:DGPS) 
・qq   受信衛星数 
・pp.p   HDOP  
・saaaa.aa   アンテナ高(ｍ) 
・M   M=メートル 
・±xxxx.xx   ジオイド高(ｍ) 
・M   M=メートル 
・sss   DGPS データのエイジ(秒) 
・aaaa   DGPS 局の ID 

 
7) $GPGLL (Latitude and Longitude) 

$GPGLL.ddmm.mmmm,s,dddmm.mmmm,s,hhmmss.ss,s*cc<CR><LF> 
・ddmm.mmm     緯度（度分） 
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・s   N：北緯 S：南緯 
・dddmm.mmm     経度（度分） 
・s   E：東経 W：西経) 
・hhmmss.ss   測位時刻（UTC） 
・s   ステータス（A：有効 V：無効） 

 
8) $GPGRS (Receiver Autonomous Integrity Monitoring : RAIM) 

$GPGRS.hhmmss.ss,xm,x.x,x.x,x.x, ・・・・,x.x*cc<CR><LF> 
・hhmmss.ss      時刻 
・xm    モード：（０：GGA 計算値から算出、１：GGA 計算値とは無関係） 
・x.x     Range residual（受信衛星ごとの観測値に対する補正量：ﾒｰﾄﾙ） 

 
9) $GPGSA (GPS DOP and active satellite information) 

$GPGSA,a,b,cc,dd,ee,ff,gg,hh,ii,jj,kk,mm,nn,oo,p.p,q.q,r.r,ID*cc<CR><LF> 
・a     測位モード（M：手動で 2D／3D を設定、A：自動) 
・b   モード（1：測位不能、2：2D fix、3：3D fix） 
・cc から oo まで   測位に関与した衛星番号（null データはチャネル未使用の意味） 
・p.p   PDOP 
・q.q   HDOP 
・r.r   VDOP 
・ID   SystemID   1: GPS  2: GLONASS(V4.1 only) 

 
10) $GPGST (GPS pseudorange error statistics & position accuracy) 

$GPGST,hhmmss.ss,a.a,b.b,c.c,d.d.e.e,f.f,g.g*cc<CR><LF> 
・hhmmss.ss   測位時刻（UTC） 
・a.a       航法処理へ入力の標準偏差（rms） 
・b.b   誤差楕円の長軸標準偏差（メートル） 
・c.c      誤差楕円の短軸標準偏差（メートル） 
・d.d   誤差楕円の長軸方向（度） 
・e.e   緯度誤差標準偏差（メートル） 
・f.f   経度誤差標準偏差（メートル） 
・g.g   高さ誤差標準偏差（メートル） 

 
11) $GPGSV (GPS satellite information) 受信衛星数によりデータ数は変化 

$GPGSV,t,m,n,ii,ee,aaa,ss,SID*cc<CR><LF> 
・T   全メッセージ数 
・M   メッセージ番号 m=1---3 
・N   受信可能衛星数 
・Ii   衛星番号 
・Ee   衛星仰角（°） 
・Aaa   衛星方位角（°） 
・Ss   SNR(dB) + 30 
・SID   SignalID   1: L1CA  0:L1+l2 (V4.1 only) 

 
12) $GPRMC (Recommended minimum specific GPS data) 

$GPRMC,hhmmss.ss,a,ddmm.mmm,n,dddmm.mmm,w,z.z,y.y,ddmmyy, 
d.d,v*cc<CR><LF> 

・hhmmss.ss   測位時刻（UTC） 
・a   ステータス（A：有効 V：無効） 
・ddmm.mmmmm  緯度（度分） 
・n   N：北緯 S：南緯 
・dddmm.mmmmm 経度（度分） 
・w   E：東経 W：西経 
・zz   対地速度（ノット） 
・yy   進行方向（度）、基準は真北 
・ddmmyy   日付（UTC） 
・d.d   地磁気の偏角（度） 
・v   変位の向き（E：東 W：西） 
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13)  $GPRRE (各衛星の残差と位置の精度：標準偏差) 
$GPRRE,n,ii,rr,hhh.h,vvv.v*cc<CR><LF> 

・n   位置計算に用いた衛星数 
・ii   衛星番号 
・rr   距離残差（メートル） 
・hhh.h    水平位置標準偏差（メートル） 
・vvv.v   高さ標準偏差（メートル） 
・m   A:単独 D:dgps E:estimated S: simulator N: date not valid 

P: precise R: RTK F: float (V4.1 only)） 
・s   Nav. status(S:safe C:Caution U:Unsafe V:not valid (V4.1 only)） 

 
14)  $GPVTG (Velocity and course information) 

$GPVTG,ttt,c,ttt,c,ggg.gg,u,ggg.gg,u,a*cc<CR><LF> 
・ttt   進行方位（度） 基準真北 
・C   常時 T 
・ttt   進行方位（度） 基準磁北 
・C   常時 M 
・ggg.gg   対地速度（ノット／ｈ） 
・U   N （ノットの意味） 
・ggg.gg   対地速度（ｋｍ／ｈ） 
・U   K （キロメートルの意味） 
・a    A：単独測位、D：DGPS、N：無効、P: Precise(V4.1 only)  

15)  $GPZDA (Universal time information) 
$GPZDA,hhmmss.ss,dd,mm,yyyy,xx,yy*cc<CR><LF> 

・hhmmss.ss   測位時刻（UTC） 
・dd   日（UTC） 
・mm   月（UTC） 
・vvvv   西暦（UTC） 
・xx   ローカル時間（時） 
・vv   ローカル時間（分）  

16) $RD1  (SBAS diagnostic information) 
$RD1,SecOfWeek,WeekNum,FreqMHz,DSPLocked,BER-BER2,AGC,DDS, 

Doppler,DSPStat,ARMStat,DiffStatus,NavCondition*cc>CR><LF> 
 

・SecOfWeek   GPS 週(秒） 
・WeekNum   GPS 週番号 
・FreqMHz   L バンド周波数(SBAS では 1475.42MHz) 
・DSPLocked   N/A 
・BER-BER2   ビットエラー比 
・AGC   L バンドの電波強度 
・DDS   0.0 (SBAS の場合) 
・Doppler   0  (SBAS の場合) 
・DSPStat   DSP の SBAS 補足状況 
・ARMStat   ARM の処理状況 
・DiffStatus   SBAS（使用中）の PRN 番号 
・NavCondion   16 進表示(右から左に読む：下記参照) 

 
 
 
 
 
 
 

17) $PCSI,1,1 (Beacon Status Command) 
$PCSI,CS0,PXXX-Y.YYY,SN,fff.f,M,ddd,R,SS,SNR,MTP,WER,ID,H,T,G 

・CS0   チャネル０ 

 

NavCondition(HEX) 
例としてデータが 179889A の場合 
A ロックした衛星数 
9 計算に使用できる衛星数 
8 状況の良い衛星数 
8 状況がよく、仰角もよい衛星数 
9 仰角内の衛星数 
7 ディファレンシャルの衛星数 
1 ディファレンシャルでない衛星数 
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・PXXX-Y.YYY   ビーコンボードのバージョン 
・S/N   シリアル番号 
・fff.f   チャネル０のビーコン周波数 
・M   受信モード（自動：A, 手動：M） 
・ddd   MSK ビットレート（変調信号ビットレート) 
・R   RTCM データ出力頻度 
・SS   受信電波強度 
・SNR   信号対雑音比 
・MTP   メッセージ出力処理量 
・Q   最新 25 ワード中の 30 ビット RTCM ワードのエラー率 
・ID   ビーコン局 ID 
・H   ビーコン電波の良否状態（0-7） 
・T   このメッセージの出力間隔（0---99） 
・G   AGC ゲイン（db： 0 - 48 db）  

18) $PSAT,RTKSTAT (RTK Status Command) 
$PSAT,RTKSTAT,MODE,TYP,AGE,SUBOPT,DIST,SYS,NUM,SNR,RSF,BSF,H
AG*CC<CR><LF> 

・MODE   受信モード（FIX,FLT,DIF,AUT,NO） 
・TYP   補正データタイプ（DFX,ROX,CMR,RTCM3,CMR+,…） 
・AGE     ディファレンシャル補正情報のエイジ 
・SUBOPT     購入オプション 
・DIST   ベース局から離れた距離（キロメートル） 
・SYS   使っている衛星 
   －GPS: L1, L2, L5 
   －GLONASS: G1, G2 
   －Galileo: E5a, E5b, E5a+b, E6 
・NUM   各システムが捕捉した衛星数 
・SNR   各システム衛星の信号対雑音比 
   －A は>20 dB 時 
   －B は>18 dB 時 
   －C は>15 dB 時 
   －D は 15 dB 以下時 
・RSF   ローバースリップフラグ 
・BSF   ベーススリップフラグ 
・HAG   予測水平精度 

 
(例) 

 
 
 E6. GNSS対応コマンド（GLONASSモードが有効な場合のみ使用可） 

1) $JNMEA,GGAALLGNSS       (GLONASS 情報を GGA メッセージに反映) 
$JNMEA,GGAALLGNSS,YES[NO]<CR><LF> 
 GLONASS情報を有効（YES）／無効（NO）の指示。 
$JNMEA,GGAALLGNSS<CR><LF> 
 現在の有効／無効状態を確認する。 
(注) GPS/GLONASSまたは両衛星に関連付けられるGNSSコマンド 

以下の対応表を参考にしてください。 
 
 
 

 
 

 

 

$PSAT,RTKSTAT,FIX,RTCM3,1,007F,15.2,(,L1,L2,G1,G2,)(,6,6,8,6,)(,A,A,A,C,),0,0,0.037,00C*19 

GPS(L1/L2) & GLONASS(G1/G2) Band 衛星数 SNR level (A:good > B > C > D ) 

 

コマンド 更新レート    詳細 
$GNGNS 20,10,2,1,0 or 0.2   GNSS 測位情報 
$GPGNS     GPS 測位情報 
$GLGNS     GLONASS 測位情報 
$GNGGA 20,10,2,1,0 or 0.2   GNSS 測位情報 
$GPGGA     GPS 測位情報 
$GLGGA     GLONASS 測位情報 
$GNGLL 20,10,2,1,0 or 0.2   GNSS による緯度、経度、UTC時間情報 
$GPGLL     GPS による緯度、経度、UTC時間情報 
$GLGLL     GLONASS による緯度、経度、UTC時間情報 
$GNGSA    1 or 0    GNSS DOP及び受信衛星番号 
$GPGSA     GPS DOP及び受信衛星番号 
$GLGSA     GLONASS DOP及び受信衛星番号 
$GNGSV    1 or 0    GPS 各衛星受信状況 
$GPGSV     GPS 各衛星受信状況 
$GLGSV     GLONASS 各衛星受信状況 
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      ソフトウェア使用許諾契約書 
 

本製品に関連するソフトウェアの使用は、下記使用許諾書に合意したものとみなします。 
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