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1. 無人載具的[高精度定位]不中斷技術 
精準的坐標定位技術是無人車、無人機、移動製圖成功運行的關鍵技術,錯誤的坐標會將無人

載具帶往錯誤的方向。雖然利用各種 Sensor及影像可以協助辨識周遭物品及環境,但要得到精確坐

標就一定要借助衛星定位。 

大家都知道 RTK衛星定位技術能得到 1cm精度,但很少人認真看待 RTK在移動中是會”脫鎖”

的這件事,這使得無人車無法獲得”連續的”精密定位資料,發現 RTK總是無法持續的高精度定位。 

此外,RTK也極易受到週遭環境影響,例如無人車進入隧道、高架橋下、水泥叢林…時,GPS定

位都會”飄掉”、RTK所需要的衛星訊號及差分訊號也常常中斷…等等,太多的外在因素導致 RTK失

效的情形,在無人載具的運行過程中幾乎佔了一半以上的時間。 

幸好 RTK失效時,可藉由 IMU(Inertial Measure Unit)陀螺儀無縫接軌,在 RTK失效的瞬間接替

定位功能,繼續維持高精度定位,等 RTK恢復正常時,再將定位任務還給接收儀,而 IMU則會將坐標起

始值修正回來(註:陀螺儀的特性是會隨時間呈抛物線逐漸發散飄移,誤差隨時間變化愈來愈大,但 RTK的 Fixed坐標會

將它重新修正回來,讓 IMU重新運作時,會再從正確坐標開始)。如此 RTK-IMU-RTK-IMU…的交換運作,讓無人

載具的高精度定位不中斷。(請注意,千萬不要以為 IMU可以單獨使用來取代 RTK,這也犯了”單獨使用 RTK”一樣的

錯誤認知。) 

本手冊主要在介紹 NovAtel非常成功的(GNSS+INS) SPAN慣性衛星定位儀產品。 

 

無人載具的各種感應器中,[慣性衛星定位]佔關鍵地位 

 

SPAN慣性衛星定位儀提供了高精度持續定位的硬體; Civil-NET Trubo[全星系]差分訊號則提供

了涵蓋全台灣、全時間的差分訊號;二者完美搭配,使無人車能維持高精度定位不中斷的持續運作。 

若工作範圍在海上或深山(沒有電信網路的地方),則可使用 TerraSTAR差分訊號(參第 6.1節)。 

Civil-NET Trubo[全星系]差分訊號及 TerraSTAR的技術說明及服務辦法請洽本公司索取。 

但也請了解,沒有一種技術可以單獨完成自駕目的,在完全無 GPS的環境、或 IMU在長時間無

GPS修正的情況下,是無法達到連續高精度定位效果的。可參考上圖的示範配置。 
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2.  SPAN 定位技術 

SPAN,Synchronized Position and Attitude Navigation,意

思是”位置、姿態同步解算的導航技術”,簡稱”慣性衛星定位儀”。

SPAN是加拿大 NovAtel公司發展 30年、全世界公認最成熟的

IMU-GNSS慣性定位產品。SPAN技術結合了 RTK及

INS(Inertial System)兩種高精度定位技術,以下概述其工作原理: 

圖 1的黑色軌跡是 GNSS(RTK)的 1cm精度的坐標,但當

GPS或差分訊號失鎖時,坐標則會亂跳成圖 1 灰色線的情況。 

圖 2是只有 IMU陀螺儀的情況,IMU會在 GPS脫鎖時開始

運作,它的抛物線走勢的特性,呈現出圖 2 DOT 線條狀況。 

圖 3則是結合 GNSS+IMU的 SPAN系統,一般狀況下是以

RTK工作,當 RTK失鎖時 IMU立刻接續工作。IMU逐漸偏移(

依 IMU儀器等級,偏移程度跟著不同),當查覺 RTK再次恢復定位

時,又修正回正確的位置;當又再次失鎖時,IMU再接續工作…,如

此不斷交換互補修正,始終維持在高精度狀態下,就得到圖 3中右

邊那條灰色虛線的結果。下圖則為 SPAN系統的成果表現,綠色

為 SPAN軌跡,紅色為只靠 GPS定位得到的軌跡。 

 
 

IMU 的特性 
IMU陀螺儀靠 INS慣性原理運作,提供 3種姿態數據(Roll左右

翻滾、Pitch前後俯仰、Heading方位角)。高階 IMU運行沉穩,具

有穩定的循跡性,車速慢時仍可得到正確的慣性線性軌跡及方位;低

階 IMU則顯浮躁,很快就會偏離正常軌跡。以雙天線輔助,則可延後

開始偏離的時間(是將偏移時間延後,並非消除偏離現象)(註:這不是

雙天線的主要用途,雙天線主要用途參下頁說明)。 

 

 

SPAN 具有多項專利特殊技術,僅舉四例供參考 

Heave/Profile 抗顛簸(選配) 
Heave功能可讓船隻或車輛顛簸時,定位坐標可以平滑穩定輸出,不會呈現亂跳的情況。NovAtel

產品型號中,屬於”P”字母選配功能,例如型號(PW7720E1-FDD-RYN-TBE-P1)。Heave用於船舶可做

湧浪補償。 

Relative INS 姿態同步(選配) 
如(下圖)直昇機要降落甲板,此兩種載具相互間要做相對定位時,此功能可讓兩載具互相知道對方

姿態,直昇機可據以調整自身姿態,使與船身呈相同姿勢,順利完成降落。 

產品型號中有”R”字母者,即配備此功能,例如(PW7720E1-FDD-RYN-TBE-R1)。 

圖 2 

圖 1 

圖 3 
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抗干擾功能 (Interference Toolkit)(選配) 
自駕車(或無人載具)的狹小空間中塞滿了各式各樣的感測器 Sensor,各種電子訊號互相干擾,接

收儀的訊號變得混濁(雜訊很多),這種混濁訊號增加了解算的難度,也降低了定位的精度。 

NovAtel第 7代衛星接收儀的抗干擾功能,可阻絕並濾掉所有外部干擾訊號,使能接收到純淨的

衛星訊號,可使解算時不會因”過濾雜訊”而做了過多的多餘運算,因此解算速度得以加快、精度提高,此

為 NovAtel儀器表現佳的主要原因之一。 

抗干擾功能包含: 

 可自動或手動消除干擾(Interference Toolkit with manual mitigation) 

 由工具軟體查知 RF光譜中的受干擾頻段,進而手動偵測接收儀被干擾的情況。用戶可開啟高動

態模式(HDR, High 

Dynamic Range ),或應

用濾波運算將干擾消除 

 可自動及手動偵測及繪

出光譜圖 

 接收儀可自動偵測帶寛

內的干擾源,並在

RXSTATUS指令中加入

一個位元 

 對於自身干擾源的消除

極有幫助 

 可全自動消除干擾 

 此為選配功能,型號第 9

個字母為“E”,例如型號(PW7720E1-FDD-RYN-TBE-P1)。 

雙天線的功能 
[雙天線衛星定位儀]是指衛星定位儀具有兩個天線。此類設備又分兩類,一種是儀器本身就設計兩個

天線(下圖左);另一種(早期的做法)是把兩台儀器組裝成一體,也可以達到雙天線的功能(下圖中及右)。

兩台合併配置者,一台稱主機,另一台稱僚機。僚機不需高規,只需具有接收訊號及傳遞訊號等基本功

能即可。 
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雙天線主要用於(車船飛機)等載具,可即時得到載具的方位角1,即使靜止時都可以得到精確方位

角,為導航的必要功能,可以讓車輛在等紅燈時也能夠知道車頭方向,這是

單天線衛星接收儀達不到的功能。 

雙天線還可以獲得載具的俯仰(Pitch)姿態,若為車輛,則可知車子是

在上坡還是下坡,遇上坡則需加油門,下坡則需踩刹車;若為航空載具,則可

由俯仰角算出還有多久會接觸到地面(或海面)而及早預警。 

PwrPak7所有型號皆有雙天線版,選購時需先指明,無法購後升級。型號第 3個字母為“D”者即

是雙天線版,例如(PW7720E1-FDD-RYN-TBE-P1)。 

 

【雙天線與單天線功能比較表】 

衛星定位儀 雙天線 單天線 

方位角資料 有 靜止時無解,移動後由計算產生 

俯仰角資料 有 靜止時無解,移動後由計算產生 

靜止時方位角 有 無 

靜止時俯仰角 有 無 

可辨識每輛車 可 無 

獲得方位角時間 0.02秒 靜止時無解,載具移動後 2秒 

獲得方位角精度 (RTK Fixed條件下)0.01度 (RTK Fixed條件下)0.01度 

 

  

                                                      
1 方位角: 以北方為 0度,順時鐘方向所夾的角度。 

”差分訊號服務”,請

參閱第 6章。 
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3.  IMU 與 GPS 的結合方式有 ABC 三種 

A：各別讀入 GPS及 IMU輸出的資料, 由用戶自行開發程式將 IMU資料計算成坐標。 

很多客戶會購買市面上的接收儀及 IMU,自行開發程式讀取二者的資料,計算成坐標。要這麼做

需要非常完整的 GPS定位技術知識及 IMU硬體知識,便可達到完美解算。程式需顧及[兩台儀器的時

間精準配對(時間精度需可達 0.005秒精度)]、[roll pitch heading精確的姿態數據]、[排除訊號互相干

擾的問題]、[資料失鎖的狀況排除]、[抗干擾]、[抗顛簸]…等。 

用戶自行開發軟體當然不容易趕上 NovAtel SPAN產品的水準;NovAtel的 SPAN產品已有 20

年技術基礎,前述這些技術均已是 SPAN產品的內建功能,此外, NovAtel SPAN產品尚具有[ALIGN]、

[RTK ASSIST]、[TerraSTar PPP]、[API]等技術。客戶若以此(A)模式自行整合產品,若想比較程式效

能,倒是可以拿 NovAtel的 SPAN產品做為參考模範。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

B：採用專用的 SPAN衛星接收儀(參第 5章),接收儀可接收 IMU傳來的資料進行緊藕合解算,直接

輸出精確的定位坐標。示意圖如下。 

市面上的 IMU種類繁多, NovAtel產品線上的 IMU都是修改成最佳格式的產品,使完全相容於專用的

NovAtel接收儀,百分之百相容的資料格式,處理速度極快,並具 200Hz資料輸出,可應用於極高速度的

載具使用。 

NovAtel將市面上的 IMU歸類為 S1~S4四個等級,各等級需搭配對應的衛星定位儀(參第 5章);若您

已經買了市售的 IMU, NovAtel則提供了 K1~K4四個等級的萬用型具有 IMU解算功能的衛星定位儀

。 

 
 
 
 
 
 
 
 

C：直接採用(GPS+IMU)整合型的慣性衛星接收儀(第 4.3節),二者整合成輕薄短小的一台儀器,這

是最簡單也最理想的無人載具定位工具,安裝後就可使用。 

 
 
 
 
 
 
 
 

使用一般市售的衛星定位儀 

(市面上的接收儀就只是輸出衛星訊

號而己,沒有 IMU 解算能力) 

使用一般市售 IMU 陀螺儀 

SPAN 衛星定位儀 

(儀器已具有 IMU 解算能力) 

(此類產品請參第 5 章) 

 

SPAN 整合型 

慣性衛星定位儀 

(直接輸出坐標成果) 

(請參第 4.6 節) 

 

NovAtel IMU 陀螺儀 

(此類產品請參第 4.1, 4.2 節) 

自行開發軟體,

將儀器資料整

合,解算出坐標 
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4. NovAtel 的 IMU 產品有 3 種類型 

NovAtel的 IMU產品有分[OEM模組、IMU單機、IMU+GNSS整合型]三種類型,分述如下: 

 OEM 模組 
此類產品請參 4.1 節介紹 

IMU 單機 
此類產品請參 4.2 節介紹 

IMU+GNSS 整合機 
此類產品請參 4.6 節介紹 

開頭 

字母 

此類產品以 OEM-字母開頭,例如 

OEM-IMU-HG4930-AN01 

此類產品無 OEM 字母開頭,例如 

µIMU-IC 

此類產品以 SPAN-字母開頭,例如 

SPAN-CPT7 

 

圖 1 圖 2 圖 3 

說明 此為 IMU 產品的 OEM 模組,為裸

機產品,機身僅具有接腳(Pin 腳)。 

注意:網路上若搜尋到相同型號的

產品,那些非由 NovAtel 銷售的產

品,其中並不含 SPAN 解算技術(前

面第 2 章已說明) 

此為左類 OEM 模組經封盒後的產

品,所有接腳都做成標準規格介面,

並通過軍規測試的產品。 

此為圖 1 的 HG-4930,整合 GNSS

後的產品,已將 IMU 及 GNSS 整合

成一體。(雙天線) 

優點 體積小,適用於空間不大的載具。 所有接腳已接出成為標準接頭,使

用方式已標準化。方便直接使用。

通過軍規測試。 

優點同左。此外,安裝簡單,沒有複

雜的接線。請參下圖 6。 

用途 可直接整合進用戶的設備中。 

[註] CPT7 使用本款 IMU 

此類 IMU 含括入門級、中級、頂

級產品,稱為分離式 SPAN 產品。 

此類裝置由入門至中階等級,有 5

種型號,使用上最方便,現買現用的

裝置。 

備註 1.此款 OEM-IMU 必需搭配具有

INS 解算功能的專用衛星接收儀(

參第 5 章) 

2. NovAtel 為每個裸板準備了

MIC(Mems interface card)介面(選

配),例如把 RS232 的 PIN 腳接出一

個 9 PIN 的 RS232 接頭,如下圖。 

 
圖 4 

1.此型號雖有封盒,但裡面並不含衛

星接收儀,必需搭配具有 INS 解算

功能的專用衛星接收儀(參第 5 章) 

2.其連接方法如下圖。 

 
圖 5 

1.本機簡單易用,安裝最簡單,為無

人載具的最佳選擇。 

2.其連接方法如下圖。 

 
圖 6 

以下分三節分別介紹這三種類型的產品。 
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4.1 NovAtel 的(OEM-IMU 模組)產品 
(以下所列價格僅供參考,實際售價依當時原廠訂價及匯率為準) 

OEM-IMU-EG320N OEM-IMU-EG370N 

 
 

售價: 77,000.(未稅) 售價: 127,000.(未稅) 

1. 需搭配-P1等級接收儀 

2. 可直接與 OEM7接收儀之

序列埠連接 

[註]PwrPak7-E1 使用本款

IMU 

1. 需搭配-P1等級接收儀 

2. 可直接與 OEM7接收儀之

序列埠連接 

[註]PwrPak7-E2 使用本款

IMU 
以下產品均可選購開發介面模組, 均一售價 147,800. (未稅) 

OEM-IMU-µIMU-IC OEM-IMU-ISA-100C OEM-IMU-LN200-C 

  
 

(註:本圖僅供參考,實際 OEM 產品無外殼) 

售價: 788,000.(未稅) 售價: 2,611,000.(未稅) 售價: 2,57,4000.(未稅) 

需搭配-P2等級接收儀 需搭配-P3等級接收儀 需搭配-P3等級接收儀 
 

OEM-IMU-HG1900-CA50 OEM-IMU-HG1930-CA50 OEM-IMU-HG4930-AN01 

 
(註:本圖僅供參考,實際 OEM 產品無外殼) 

 
(註:本圖僅供參考,實際 OEM 產品無外殼) 

 
(註:本圖僅供參考,實際 OEM 產品無外殼) 

售價: 965,000.(未稅) 售價: 845,000.(未稅) 售價: 709,000.(未稅) 

需搭配-P2等級接收儀 需搭配-P1等級接收儀 需搭配-P1等級接收儀 
 

OEM-IMU-HG1700-H62 OEM-IMU-HG1700-H58  

 
(註:本圖僅供參考,實際 OEM 產品無外殼) 

 
(註:本圖僅供參考,實際 OEM 產品無外殼) 

 

售價: 749,000.(未稅) 售價: 1359,800.(未稅)  

需搭配-P2等級接收儀 需搭配-P2等級接收儀  

註: IMU等級(頂級為導航級>高階戰術級>中階戰術級>入門級) (P4>P3>P2>P1) 



森泰儀器技術文件 

10 

 

4.2 NovAtel 的(IMU 單機)產品 
(以下所列價格僅供參考,實際售價依當時原廠訂價及匯率為準) 

µIMU-IC KVH-P1750 ISA-100C 

   
售價: 1,049,000.(未稅) 售價: 1,048,000.(未稅) 售價: 2,811,000.(未稅) 

需搭配-P2等級接收儀 需搭配-P2等級接收儀 需搭配-P3等級接收儀 
 

LN200C HG1900 IMU-H62 

   
售價: 2,574,000.(未稅) 售價: 1,159,600.(未稅) 售價: 942,000.(未稅) 

需搭配-P3等級接收儀 需搭配-P2等級接收儀 需搭配-P2等級接收儀 

註:本款 IMU 需美國商業部出口許可,

核可流程約 6 個月。 

註:本款 IMU 需美國國防部出口許可,

核可流程約 6 個月。 

註:本款 IMU 需美國國防部出口許可,

核可流程約 6 個月。 

註: 另有多款 Honeywell IMU是需申請美國國防部出口許可者,此處不列,有需要者請洽公司。 
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4.2.1 頂級 IMU 效能比較表 
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4.2.2 中級 IMU 效能比較表 
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4.2.3 入門款 IMU 效能比較表 
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4.3 NovAtel 的(IMU+GNSS 整合型)產品 
(下方編號為此類產品的等級排序) 

① SPAN-CPT7(雙天線) ② SPAN-CPT7700(單天線) ③ PwrPak7D-E2(雙天線) 

 

 

 
內置 Honeywell HG4930P IMU 

內置 OEM7720衛星定位儀 

型號表請參 4.8節 

內置 Honeywell HG4930P IMU 

內置 OEM7700衛星定位儀 

內置 EG370N IMU 

內置 OEM7720衛星定位儀 

型號表參 4.10節 

④ PwrPak7-E2(單天線) ⑤ PwrPak7D-E1(雙天線) ⑥ PwrPak7-E1(單天線) 

   

內置 EG370N IMU 

內置 OEM7700衛星定位儀 

型號表請參 4.9節 

內置 EG320N IMU 

內置 OEM7720衛星定位儀 

型號表請參 4.12節 

內置 EG320N IMU 

內置 OEM7720衛星定位儀 

型號表請參 4.11節 
 

 

 
 

 

  

各種 SPAN 產品搭配組合 

第一類產品:GNSS+IMU 整合型 第二類產品:高階,分離式 

絕佳 

優 優 

佳 佳 

絕佳 
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4.3.1 IMU+GNSS 整合型慣性衛星定位儀效能比較表 
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4.3.2 CPT7 慣性衛星定位儀型號比較表 
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4.3.3 PwrPak7-E2 (GNSS+IMU)整合型(單天線)慣性衛星定位儀型號比較表 
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4.3.4 PwrPak7D-E2 (GNSS+IMU)整合型(雙天線)慣性衛星定位儀型號比較表 
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4.3.5 PwrPak7-E1 (GNSS+IMU)整合型(單天線)慣性衛星定位儀型號比較表 
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4.3.6 PwrPak7D-E1 (GNSS+IMU)整合型(雙天線)慣性衛星定位儀-型號比較表 
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5. 具有 IMU 解算功能的衛星定位儀 

本章介紹下圖中,中間那一台衛星定位儀；它不同於一般衛星定位儀,而是具有 IMU 解算功能的慣性

衛星定位儀。 

 

NovAtel出品的所有接收儀都可選配 IMU解算功能,這是市面上唯一具有 IMU解算能力的衛星

定位儀,請不要買錯。此類接收儀有 S1~S4等 4個等級,用來搭配不同等級的 IMU。 

儀器類型又有分(OEM 模組及封裝)兩種類型，下圖前 5款為 OEM模組類型,可直接裝入無人

載具中, 後 2款 PwrPak7為封裝型衛星定位儀。 

 

OEM7600 for SPAN 

極小尺寸全星系全頻道 GNSS接收模組 

Size: 35 × 55 × 13 mm   Weight: 31 g 

OEM7720 for SPAN 

雙天線款,也可只使用單天線 

Size: 46 × 71 × 11 mm   Weight: 35 g  

OEM7700 for SPAN 

Size: 46 × 71 × 11 mm   Weight: 31 g 

OEM719 for SPAN 

Size: 46 × 71 × 11 mm   Weight: 31 g 
 

OEM729 for SPAN 

Size: 60 × 100 × 9 mm 
Weight: 48 g 
 

 

 

 

 

 

 

  

PwrPak7 for SPAN 衛星定位儀 PwrPak7D for SPAN 

雙天線-衛星定位儀 
(本款之型號表請參次頁) 

本款性能同 OEM7700,乃是為了讓已經使

用第 6代主機板的客戶能夠不需要修改設

計便可直接使用第 7代產品而設計,具有與

第 6代產品相同的尺寸及接腳。 
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5.1  OEM 模組之規格比較表 

以下僅列出各模組之規格比較,各模組之型號表請洽本公司索取。 
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6. 兩種 RTK 差分訊號服務 

接收差分訊號是 RTK作業的必要條件。兩種 RTK差分訊號服務分別是: 

[Civil-NET Pro全星系差分系統]服務範圍涵蓋台灣澎湖,於 6.2節詳述。 

[TerraSTAR全球差分訊號],顧名思意,服務全世界,包括台澎金馬。 

6.1 TerraSTAR/Oceanix 全球差分訊號 
TerraSTAR/Oceanix差分訊號涵蓋全球,世界上任何角落都可以收到差分訊號,定位精度 2.5公分,

可滿足高精度定位需求。使用 TerraSTAR/Oceanix訊號之儀器需具有 L-Band及 PPP解算功能。 

TerraSTAR/Oceanix訊號之產品分類如下: (更詳細說明請參考本公司網頁之 TerraStar介紹) 
 A B C D E E F 

性能\服務名稱 TerraStar-X TerraStar-C PRO TerraStar-C TerraStar-L Oceanix RTK-A RTKA-Pro 

是否需要 

Civil-NET 
不需要 要 

何時有效 開機開始運作 網路/無線電斷訊時開始運作 

平面定位精度 
2 cm(RMS) 

2.5cm (95%) 
2.5 cm(RMS) 
3 cm (95%) 

4 cm(RMS) 
5cm (95%) 

40 cm(RMS) 
50 cm (95%) 

2cm(RMS) 
3cm (95%) 

≦1cm 

依儀器最高精度[註] 
高程定位精度 5 cm (RMS) 5 cm (RMS) 6.5 cm (RMS) 60 cm (RMS) 6 cm (RMS) 

重複性精度 

(pass-tp-pass) 
2 cm (95%) ≦2 cm (95%) 3 cm (95%) 15 cm (95%)  

收歛時間 < 1 min < 18 min < 30 min < 5 min < 5 min 直接補位,無收歛時間 

持續維持最佳解 無限時 無限時 無限時 無限時 無限時 20 分鐘 無限時 

支援衛星 GPS/GLO 全星系 GPS/GLO GPS/GLO GPS/GLO GPS/GLO 全星系 

適用的儀器 OEM7 OEM7 OEM6 OEM7, OEM6 OEM7 OEM7 OEM7 

涵蓋範圍 限美國 全球 全球 全球 全球 陸地範圍 陸地範圍 

RTK 加持(RTK ASSISTTM)  

“RTK加持”(RTK ASSIST)可讓已 Fixed的

接收儀在失去差分訊號的情況下繼續維持原來的

高精度定位,持續 20分鐘。 

這是因為此時接收儀接收了 TerraSTAR差

分訊號的原因,所以能夠持續定位。 

“RTK加持”功能開啟後是一直處於待命狀態

下的,只要一沒有收到 UHF或網路差分訊號,它就

會自動補位接續差分工作,等到 UHF或手機差分

訊號回來時, “RTK加持”會自動退出服務,用戶其

實是感受不到目前到底是收到那種差分訊號的,只知道 RTK變強了、環境障礙沒有了、工作變順利

了、不能作業的地方變少了。 

“RTK加持”為無人載具維持高精度定位不中斷的必要功能之一,可彌補差分訊號中斷的空檔。(

網路品質在各地頻寬不同,免不了有斷斷續續的情況, “RTK加持”可以填補差分訊號的空檔。)。 

優點 

 彌補 UHF及 SIM卡差分訊號的空檔,提高生產率 

 RTK變強了、環境障礙沒有了、工作變順利了、不能作業的地方變少了 

 差分衛星訊號覆蓋全球,搭配 Civil-NET使用,可以全省走透透 
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TerraStar 差分訊號服務價目表 
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6.2 Civil-NET Turbo[全星系網路 RTK]差分訊號服務系統 

Civil-NET™有廣播式及虛擬基站(VRS)兩種差分訊號服務,只有廣播式的差分服務才能應

用於無人載具、自駕車、智慧城市、智慧農業。 

 

廣播系統:  

載具不需回傳位置訊息給系統,而是由系統單

向傳送差分訊號給載具。由於設備之間沒有溝

通的問題,載具可以很快的、沒有時間差的獲

得差分訊號,因此縮短了差分解算時間,定位效

率極高。Civil-NET™是唯一適合無人載具、

自駕車、智慧城市、智慧農業…使用的差分系

統。 

 

VRS系統:  

載具必需回傳位置訊息給系統,以便系統可以

在移動站附近產生虛擬基站,模擬出差分資料

。這是一種需要雙向溝通的差分技術。 

由於載具是在移動中,因此虛擬基站產生的差

分訊號己經無法對應移動中、已改變位置的載

具的新坐標,會無法成功精密定位。因此 VRS

僅適用於工程測量、人員固定不動的那種測量

作業,而不適用於無人載具、自駕車、智慧城

市、智慧農業…等。國土測繪中心 eGNSS

系統即為 VRS系統。 

Civil-NET廣播系統差分原理 

Civil-NET™不像 VRS是在移動站旁邊產生虛擬基地站,而是

直接從源頭著手,系統提供給移動站儀器每顆衛星、每個訊

號的改正數,直接消除儀器收到的衛星訊號中的誤差，使定

位精度達到±1公分。 
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真全星系差分系統 

[表一]是全星全頻的訊號表,用戶若是全星系的儀器,則必需

要收到全星系的差分,二者必需完全配對,這樣才能發揮全星

系儀器的功能。否則只是用了儀器的局部功能而已。 

市面上號稱全星系的接收儀或差分系統,大部份只有[表一]中

紅字的部份星系及部分頻率而己,並不是真的全星系服務,只

能稱為類全星系。 

只有 Civil-NET�提供了真正的全星系、全頻率的差分訊號服

務。 

 

由載入點選擇差分種類 

Civil-NET™提供了 11種差分訊號載入點,由載入點即可決定您的設備將採用何種模式作業,使用

彈性大,滿足了各行各業的作業需求。 

設置點 格式 衛星 訊號精度2 

VPOS RTCM3, MSM4 全星系、雙頻 ±1cm (2cm) 

VRS3.2 RTCM3, MSM4 全星系、全頻 ±1cm (2cm) 

VRS3.1 RTCM 3.1 GPS+GLONASS ±1cm (2cm) 

PRS01 RTCM 2.3 GPS+GLONASS ±1cm (2cm) 

PRS02 RTCM 3.0 GPS+GLONASS ±1cm (2cm) 

PRS03 RTCM 3.0(5Hz) GPS+GLONASS ±1cm (2cm) 

FKP01 RTCM 2.3(廣播) GPS+GLONASS ±1cm (2cm) 

FKP3.1 RTCM 3.1(廣播) GPS+GLONASS ±1cm (2cm) 

CMR01 CMR GPS+GLONASS ±1cm (2cm) 

CMR02 CMR+ GPS+GLONASS ±1cm (2cm) 

DGPS RTCM 2.3(廣播) GPS L1 0.4 m 

 

Civil-NET™是唯一具有第三方公證的[網路 RTK]差分訊號服務系統 

Civil-NET™精度及效能已由工研院量測中心實際驗證並公開發表，為國內唯一經國家認證的[全星

系網路 RTK]差分訊號服務系統，用戶測量成果具有第三方公證的實質公信力。 

 

更多資料：www.egps.tw 

                                                      
2 此處列的是 Civil-NET 的系統精度,實際定位精度則視移動站儀器品質等級而定。 

表一: Civil-NET 的全星系全頻率

內容: 
GPS L1 C/A, L1C, L2C, L2P, L5 
GLONASS L1 C/A, L2C, L2P, L3, L5 
BeiDou B1, B2a, B2b/B21, B3 
Galileo E1, E5a,E5b,AltBOC,E6 
IRNSS L5 
SBAS L1, L5 
QZSS L1 C/A, L1C, L2C, L5, L6 


