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ＩＭＵ ２種類×ＧＰＳ ２種類の計４パターンの組合せで自己位置推定精度を検証

ＴＡＧ３５０Ｎ２０００
i-FOG（Yaw）＋MEMS（Roll､Pitch）

ＴＡＧ３００Ｎ２０００
MEMS（Roll､Pitch､Yaw）

Position社 KGM-810G（Ublox社製M8N内蔵）
1周波GPS

Ublox社 C099-F9P

2周波RTK-GPS

※IMU(TAG350、TAG300）をF9Pと接続するためには
IMUのファームウェア書換が必要となります。



セットアップ（今回の試験条件）

TAG350N2000

TAG300N2000

測定日：2020年7月16日
車両：カローラフィールダー
車速：OBD2よりCAN経由にてIMUに車速入力
設置：後部荷台にベース板をベルト固定し、その上にセンサを設置



走行パターン

走行パターン３走行パターン３走行パターン３走行パターン３ 低速直進＋１８０低速直進＋１８０低速直進＋１８０低速直進＋１８０°°°°ターンターンターンターン
平均車速 ６ｋｍ／ｈ
ＧＰＳ－ＯＮ １２８秒 １６６ｍ
ＧＰＳ－ＯＦＦ １９６秒 ３０３ｍ

走行パターン１走行パターン１走行パターン１走行パターン１ 一般道（八戸第２工場周辺一般道（八戸第２工場周辺一般道（八戸第２工場周辺一般道（八戸第２工場周辺）
平均車速 ４０ｋｍ／ｈ
ＧＰＳ－ＯＮ ４０１秒 ３１００ｍ
ＧＰＳ－ＯＦＦ ２５８秒 ２３００ｍ

走行パターン２走行パターン２走行パターン２走行パターン２ 低速８の字旋回低速８の字旋回低速８の字旋回低速８の字旋回
平均車速 ６ｋｍ／ｈ
ＧＰＳ－ＯＮ ２４４秒 ３８４ｍ
ＧＰＳ－ＯＦＦ ２６０秒 ４４２ｍ



走行パターン１． 一般道（八戸第２工場周辺）

平均車速 ４０ｋｍ／ｈ
GPS-ON ：Start～GPS-OFF地点 ４０１秒（３１００ｍ）
GPS-OFF：GPS-OFF地点～STOP ２５８秒（２３００ｍ）

××××

××××

Start/Stop

GPS-OFF地点



走行パターン１． 一般道（八戸第２工場周辺）

推定（GPS-OFF）
GPS

センサ ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ublox）

××××

××××

GPS-OFF地点

Stop

GPSを基準とした場合の
位置誤差 1.1m

（走行距離の0.05%）

STOP地点

平均車速：４０ｋｍ／ｈ GPS-OFF：２５８秒（２３００ｍ）



走行パターン１． 一般道（八戸第２工場周辺）

センサ ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ublox M8N）

推定（GPS-OFF）
GPS

××××

××××

GPS-OFF地点

Stop

GPSを基準とした場合の
位置誤差 1.4m

（走行距離の0.06%）

STOP地点

平均車速：４０ｋｍ／ｈ GPS-OFF：２５８秒（２３００ｍ）



走行パターン１． 一般道（八戸第２工場周辺）

センサ ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ublox）

推定（GPS-OFF）
GPS

××××

××××

GPS-OFF地点

Stop

GPSを基準とした場合の
位置誤差 17.5m

（走行距離の0.76%）

STOP地点

平均車速：４０ｋｍ／ｈ GPS-OFF：２５８秒（２３００ｍ）



走行パターン１． 一般道（八戸第２工場周辺）

センサ ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ublox M8N）

推定（GPS-OFF）
GPS

××××

××××

GPS-OFF地点

Stop

GPSを基準とした場合の
位置誤差 13.1m

（走行距離の0.57%）

STOP地点

平均車速：４０ｋｍ／ｈ GPS-OFF：２５８秒（２３００ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（UbloxUbloxUbloxUblox M8NM8NM8NM8N））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（UbloxUbloxUbloxUblox M8NM8NM8NM8N））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（UbloxUbloxUbloxUblox））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（UbloxUbloxUbloxUblox））））

走行パターン１． 一般道（八戸第２工場周辺）

17.5m

走行距離の0.76%

1.1m

走行距離の0.05%

1.4m

走行距離の0.06%

13.1m

走行距離の0.57%

平均車速：４０ｋｍ／ｈ
GPS-OFF：２５８秒（２３００ｍ）



走行パターン２．ヘリポート 低速８の字旋回

平均車速 ６ｋｍ／ｈ
GPS-ON ：Start～8の字旋回（2周半）～GPS-OFF地点 ２４４秒（３８４ｍ）
GPS-OFF：GPS-OFF地点～8の字旋回（2周半）～STOP ２６０秒（４４２ｍ）

××××

Start

GPS-OFF地点



センサ ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ublox）

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 １周目
推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ３周目

GPSを基準とした場合の
位置誤差 1.05m

（走行距離の0.24%）

走行パターン２．ヘリポート 低速８の字旋回

平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：２６０秒（４４２ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 １周目
推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ３周目

GPSを基準とした場合の
位置誤差 2.01m

（走行距離の0.45%）

センサ ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ublox M8N）

走行パターン２．ヘリポート 低速８の字旋回

平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：２６０秒（４４２ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 １周目
推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ３周目 GPSを基準とした場合の
位置誤差 1.83m

（走行距離の0.41%）

センサ ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ublox）

走行パターン２．ヘリポート 低速８の字旋回

平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：２６０秒（４４２ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 １周目
推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ３周目 GPSを基準とした場合の
位置誤差 2.32m

（走行距離の0.52%）

センサ ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ublox M8N）

走行パターン２．ヘリポート 低速８の字旋回

平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：２６０秒（４４２ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ３周目の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（UbloxUbloxUbloxUblox M8NM8NM8NM8N））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ３周目の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（UbloxUbloxUbloxUblox M8NM8NM8NM8N））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ３周目の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（UbloxUbloxUbloxUblox））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ３周目の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（UbloxUbloxUbloxUblox））））

2.01m

走行距離の0.45%

1.83m

走行距離の0.41%

2.32m

走行距離の0.52%

1.05m

走行距離の0.24%

走行パターン２．ヘリポート 低速８の字旋回 平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：２６０秒（４４２ｍ）



平均車速 ６ｋｍ／ｈ
GPS-ON ：Start～直進＋180°ターン（8の字1周）～GPS-OFF地点 １２８秒（１６６ｍ）
GPS-OFF：GPS-OFF地点～直進＋180°ターン（8の字2周）～STOP １９６秒（３０３ｍ）

××××
Start

GPS-OFF地点

走行パターン３．ヘリポート 低速直進＋１８０°ターン



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 １周目

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目

走行パターン３．ヘリポート 低速直進＋１８０°ターン

GPSを基準とした場合の
位置誤差 0.37m

（走行距離の0.12%）

センサ ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ublox）

平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：１９６秒（３０３ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 １周目

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目

センサ ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ublox M8N）

走行パターン３．ヘリポート 低速直進＋１８０°ターン

GPSを基準とした場合の
位置誤差 0.41m

（走行距離の0.14%）

平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：１９６秒（３０３ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 １周目

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目

走行パターン３．ヘリポート 低速直進＋１８０°ターン

センサ ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ublox）

GPSを基準とした場合の
位置誤差 0.66m

（走行距離の0.22%）

平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：１９６秒（３０３ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 １周目

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目

センサ ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ublox M8N）

走行パターン３．ヘリポート 低速直進＋１８０°ターン

GPSを基準とした場合の
位置誤差 0.68m

（走行距離の0.22%）

平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：１９６秒（３０３ｍ）



推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（UbloxUbloxUbloxUblox M8NM8NM8NM8N））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（Ｐｏｓｉｔｉｏｎ（UbloxUbloxUbloxUblox M8NM8NM8NM8N））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０ＴＡＧ３５０
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（UbloxUbloxUbloxUblox））））

推定（GPS-OFF）
GPS

GPS切断後 ２周目の最後

センサセンサセンサセンサ ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００ＴＡＧ３００
ＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳＧＮＳＳ Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（Ｃ０９９－Ｆ９Ｐ（UbloxUbloxUbloxUblox））））

0.37m

走行距離の0.12%

0.41m

走行距離の0.14%

0.66m

走行距離の0.22%

0.68m

走行距離の0.22%

走行パターン３．ヘリポート 低速直進＋１８０°ターン 平均車速： ６ｋｍ／ｈ
GPS-OFF ：１９６秒（３０３ｍ）


