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注意事項 

 ＧＰＳ（Ｇｌｏｂａｌ Ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ Ｓｙｓｔｅｍ）は、衛星を利用した測位システムで、障

害物がなく、空が開けている場所であれば、本機は世界中何処でも常時測位できます。 
 このシステムは、米国が開発並びに運用管理をしています。同国の政策上、予告なしに測位精度の悪化、あ

るいはＧＰＳ衛星の調整、試験、および軌道修正などで、いくつかの衛星信号が発信停止する場合や、メンテ

ナンス等で衛星から異常信号が発信される場合があります。このような場合、本機が誤作動したり、測位位置

精度が著しく悪化したりする場合があります。 
 本資料は、このシステム運用上の測位精度の悪化時、および衛星電波の欠射時等の性能を保証したものでは

ありません。また、下記の注意事項を十分考慮してご使用して下さい。 

（一般的な注意事項） 
 本機の弊社製造工場出荷後の改造、および不適切な取扱いに起因する不具合につきましては、弊社は責任

を負いかねますので予めご了承下さい。 

（測位精度に関する事項） 
 ＧＰＳ衛星からの送信信号の伝播上の諸問題に関しては、本機内で対策を講じてはいますが、受信衛星の

配置や電磁障害、受信信号のマルチパス等の影響により、測位精度が著しく悪化した状態（位置飛び等）が

発生する場合があります。 

（電源に関する事項） 
 本機は、安定した電源が必要になります。リップル電圧は、本機の受信、および測位機能に悪影響を与え

るので、お客様の電源部にはシリーズレギュレータ、および１００μＦ程度のコンデンサ等を搭載し、本機

に安定した電源を供給して下さい。 

（電源・データケーブルに関する事項） 
 電源・データケーブルは、出来るだけ短くし、機器に組込む際には、ノイズの影響を受けない様にして下

さい。電源・データケーブルを長くすると、電源・データケーブルのインピーダンスが高くなり、本機が、

ノイズの影響を受け易くなります。また、本機自身で発生するノイズが、電源・データケーブルから放射さ

れるので、ＲＦ入力側には電源・データケーブルを近づけないで下さい。 

（装備、装着に関する事項） 
 ［ノイズ］本機は、ノイズを発生する回路、および装置からはなるべく離して下さい。本機の受信、およ

び測位に悪影響を与える受信周波数帯（１５７５．４２ＭＨｚ±１０ＭＨｚ）や、この受信周波数の整数分

の１になる周波数も、その高調波が、本機の受信、および測位に影響を与える場合もありますので注意して

下さい。お客様の機器に搭載する際は、感度向上のため、本機の下部に５０×５０ｍｍ以上のグランド層を

形成することを推奨します。 
 ［温度］本機は、発熱部品の近くや冷却ファンの風が当たる場所に配置するのは、避けて下さい。動作温

度範囲内であっても、急激な温度変化、並びに風は、受信に悪影響を与えます。 

（取扱いに関する事項） 
 本機を取り扱う場合は、静電防止用バンドを装着するなどして、取扱う作業者への帯電を防いで下さい。

静電気の放電により搭載したＩＣが破壊する場合があります。また、電源･データケーブルの脱着は、必ず

本機への供給電源を切った状態で行って下さい。 
 強い電磁障害や他の機器からのノイズの影響で、本機が、受信、および測位に障害を受け、ひどい場合に

は測位中断することが考えられます。このような状態が確認された場合は、本機の主電源を遮断して、数秒

後に主電源の再投入を行って下さい。更に、主電源遮断後に受信、および測位ができない場合は、主電源再

投入後に、完全初期化コマンドを発行し、各パラメータ値を初期値に戻して下さい。 
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（性能に関する事項） 
 本資料の性能は、弊社標準の試験において得られた数値です。お客様の機器に搭載した場合、本資料に記

載された数値が得られない場合があります。この場合、前述した注意事項に従って処置して下さい。 
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１ 適用範囲 

本資料は、ＧＰＳ－５４型ＧＰＳレシーバモジュール「ＧＰＳ－５４Ｄ（Ｂ）－０１４」に関するものです。 

２ 構 成 

品 名 型 式 数 量 備 考 
レシーバモジュール － 1 カバーに組込み 

シールドカバー － 1
パッシブアンテナ 

GPS アンテナ － 1 
カバーに組込み 

３ 性 能 

項 目 内 容 注 3-1 
受信方式 12 チャンネルパラレル 

受信周波数 1575.42MHz±1MHz C/A コード 
追 尾 -142dBm 以下 受信電力 

注 3-2 捕 捉 -134dBm 以下 
水平位置 15m 以下（2drms）：GPS 測位（SA=OFF、PDOP≤3） 

測定精度 
速 度 1m/s：GPS 測位（SA=OFF、PDOP≤3） 
高 度 -500m～18000m 
速 度 1800km/h 以下 追従性能 
加速度 2g 以下 

コールドスタート 70 秒（typical）：常温時 注 3-4 
ウォームスタート 38 秒（typical）：常温時 注 3-5 

測位開始時間 
注 3-3 

ホットスタート 8 秒（typical）：常温時 注 3-6 
緯度、経度 10-4 分 

高 度 10-1m 
速 度 10-2km/h・10-2knot 

最小測定単位 

方 位 10-2° 
測位更新時間 1 秒毎 

測位モード 2D/3D 自動切替え 
出力フォーマット NMEA-0183 準拠 

通常動作 +3.1VDC～+3.6VDC：常温時 電源電圧 
注 3-7 バックアップ動作 +2.1VDC～+3.6VDC：常温時 

通常動作 56mA~75mA：常温時 消費電流 
注 3-7 バックアップ動作 6μA（typical）：常温時 

動作温度範囲 -30℃～+80℃ 注 3-8 
環境条件 

保存温度範囲 -40℃～+85℃ 
20.8mm（W）×20.8mm（D）×9.2mm（H） 注 3-9 

外形寸法 
（シールドカバー、GPS アンテナを含む、ただし突起部は含まず）

重 量 12g 以下（シールドカバー、GPS アンテナ含む） 
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注 3-1 ： 当規格値は、弊社標準の試験（視界の良い静止点において連続２４時間以上の試験）によ

って得られた結果に基づくものであり、測定場所、測定環境、および測定時間等により当

規格値が得られない場合があります。 
注 3-2 ： ホスト側のＰＷＢに直接搭載する場合は、本機の下側はグランド・パターンを構成し、近

くに信号ラインを構成しないでください。ノイズ対策のため、グランド・パターンは、５

０ｍｍ×５０ｍｍ以上で構成することをおすすめします。 
注 3-3 ： 本機は、電源立ち上げ後、測位データ出力までに数秒間を要し、当規格値は、測位データ

出力後からの時間です。 
注 3-4 ： コールドスタートとは、視界の開けた場所（仰角制限値以上の仰角に障害物が無い状態）

において、アルマナックデータ、電源遮断前の位置データ、現在の時間データ、およびエ

フェメリスデータ（４時間以内に収集したもの）が無い状態で、測位を開始することと規

定します。 
注 3-5 ： ウォームスタートとは、視界の開けた場所（仰角制限値以上の仰角に障害物が無い状態）

において、アルマナックデータ、電源遮断前の位置データ、現在の時間データが有り、エ

フェメリスデータ（４時間以内に収集したもの）が無い状態で、測位を開始することと規

定します。 
注 3-6 ： ホットスタートとは、視界の開けた場所（仰角制限値以上の仰角に障害物が無い状態）に

おいて、アルマナックデータ、電源遮断前の位置データ、現在の時間データ、およびエフ

ェメリスデータ（４時間以内に収集したもの）が有る状態で、測位を開始することと規定

します。 
注 3-7 ： 詳細については、４．２．２章「最大定格」、および４．２．３章「定格」を参照してく

ださい。 
動作電圧は、コネクタ入力端での値です。ケーブル等の電圧降下は除きます。 

注 3-8 ： 常温以外の温度範囲における初期測位時間は３分以内、ＣＮ劣化は３ｄＢ以内です。 
注 3-9  ： 詳細については、別紙「外形図」を参照してください。 
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４ 仕 様 

４．１ 外 観 

別紙「外形図」を参照してください。 

４．２ 電 気 

４．２．１ 端 子 

回路記号 
J2 

信号名 機 能 注 4.2-1 

1 RD0 シリアルデータ入力（コマンド入力用） 

2 GND 電源 GND 

3 SD0 シリアルデータ出力 

4 BATT バックアップ電源入力 

5 VCC +DC 電源入力 

6 NC 未使用 

7 NC 未使用 

8 NC 未使用 

レセクタプル規格 
Ｊ２：Ａ３－８ＰＡ－２ＳＶ（ヒロセ電機） 

注 4.2-1        ： 使用しない端子には、何も接続しないでください。 
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４．２．２ 最大定格 

項 目 定格値 単 位 備 考 

VCC 入力電圧 -0.4～+4 V

BATT 入力電圧 -0.3～+12 V

SD0 出力電圧 -0.3～+3.1 V

SD0 出力電流 ±25 mA  

４．２．３ 定 格 

規格値 注 4.2.3-1 
項 目 

最 小 標 準 最 大 
単 位 備 考 

電 圧 3.1 3.3 3.6 V

VCC 
注 4.2.3-2 電 流 

注 4.2.3-3 
56 64 75 mA

VCC 電圧変動 電 圧 - - 100 mVpp
電 圧 2.1 - 3.6 VBATT 

注 4.2.3-2 電 流 - 6 12 μA 注 4.2.3-3 
電 圧 2.3 - 2.8 V

H 
電 流 - - 2 mA
電 圧 - - 0.4 V

SD0 
L 

電 流 - - 2 mA

注 4.2.3-1     ： 各値は常温時のものです。 
注 4.2.3-2     ：バックアップ電源に３Ｖ以上の電源を使用する場合は、下記のような回路を付加すること。

バックアップ電源が３Ｖ以下の場合は、直接ＢＡＴＴ端子に接続すること。 

注 4.2.3-3     ：ＶＣＣが入力されていない場合の値です。 
動作時やバックアップ電圧投入時には、ＢＡＴＴ電流がバックアップ時よりも多く流れま

す。 

VCCVCC

BATT

主電源

バックアップ電源

1 00 1 SS361

1 SS361

BATT

主電源

バックアップ電源

Ω 1 SS361

1 SS361
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４．３ インターフェース 

４．３．１ 通信仕様 

項 目 内 容 注 4.3.1-1 
通信方式 全 2 重 調歩同期式 

ボーレート 9600bps 
スタートビット 1bit 
データビット 8bit 

ストップビット 1bit 
パリティビット 無し 
入力信号レベル 0V～VCC、Normal High 
出力信号レベル 0V～2.8V、Normal High 

注 4.3.1-1     ： 電源投入後、３秒間通信が禁止されます。 
各値は初期設定値であり、コマンド入力にて変更可能です。 
詳細については、４．３．３．２章「入力コマンド」を参照してください。 

４．３．２ ビット構成 

論理１

論理０

スタート
ビット Ｄ０ Ｄ１ Ｄ２ Ｄ３

１ビット １ビット以上

Ｄ７：ＡＳＣＩＩコードの場合は、論理「０」に固定

＋３Ｖ

０Ｖ

ストップ
ビットＤ４ Ｄ５ Ｄ６ Ｄ７

データビット

４．３．３ 入 力 

４．３．３．１ 入力フォーマット 

＄ＰＳＲＦ ＸＸＸ，＜設定値１＞，・・・・・，＜設定値Ｘ＞ ＊ｈｈ ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
  １    ２           ３           ４      ５ 

 １． ヘッダー 
ＡＳＣＩＩコード 

 ２． メッセージＩＤ 
ＡＳＣＩＩコード 

 ３． 設定値 注 4.3.3.1-1 
ＡＳＣＩＩコード 

 ４． チェックサム 
“＄”を除くヘッダーから、“＊”を除くチェックサム直前までの値のＥＸ－ＯＲ値 

 ５． ターミネーター 
キャリッジリターン、ラインフィード 

注 4.3.3.1-1  ：設定値数は、コマンドＩＤによって変わります。各設定値は、「，」で区切ってください。 
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４．３．３．２ 入力コマンド 

（１）通信設定 

＄ＰＳＲＦ１００，１，Ｘ，８，１，０＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
１    ２ 

 １． メッセージＩＤ 
 ２． ボーレート 

設定値：４８００、９６００、１９２００、３８４００ 
単位：ｂｐｓ 

例）１９２００ｂｐｓに変更する場合 
＄ＰＳＲＦ１００，１，１９２００，８，１，０＊３８＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 

（２）出力メッセージ制御 

＄ＰＳＲＦ１０３，Ｘ，Ｘ，Ｘ，Ｘ＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
１  ２ ３ ４ ５ 

 １． メッセージＩＤ 
 ２． 設定センテンス 

０：ＧＰＧＧＡ 
１：ＧＰＧＬＬ 
２：ＧＰＧＳＡ 
３：ＧＰＧＳＶ 
４：ＧＰＲＭＣ 
５：ＧＰＶＴＧ 
８：ＧＰＺＤＡ 

 ３． 出力モード 
０：連続出力モード 
１：コマンド入力後１度だけ出力 

 ４． 出力間隔 
単位：秒 
範囲：０～２５５（「０」は未出力） 
「３．出力モード」で、「０」（連続出力モード）を選択した場合に有効 
「３．出力モード」で、「１」（１度だけ出力）を選択した場合は、当パラメータは

「０」を設定 
 ５． チェックサム要求 

０：チェックサム無し 
１：チェックサム有り 

例）チェックサム付きＧＰＧＧＡセンテンスを２秒間隔で出力させる場合 
＄ＰＳＲＦ１０３，０，０，２，１＊２６＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
例）チェックサム無しＧＰＧＬＬセンテンスをコマンド入力後１度だけ出力させる場合 
＄ＰＳＲＦ１０３，１，１，０，０＊２５＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
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（４）測地系設定 
 

＄ＰＳＲＦ１０６，Ｘ＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
      １  ２ 

 １． メッセージＩＤ 
 ２． 測地系設定値 
 ２１：ＷＧＳ－８４ 
 １７８：ＴＯＫＹＯ Ｍｅａｎ Ｓｏｌｕｔｉｏｎ 
 １７９：ＴＯＫＹＯ Ｊａｐａｎ 
 １８０：ＴＯＫＹＯ Ｋｏｒｅａ 
 １８１：ＴＯＫＹＯ Ｏｋｉｎａｗａ 

 
例）測地系をＷＧＳ－８４に変更する場合 
＄ＰＳＲＦ１０６，２１＊０Ｆ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 

 
注 4.3.3.2-1  ： 測位開始設定コマンドを入力後は、３秒間通信が禁止されます。 
注 4.3.3.2-2  ： 当メッセージのみ、入力範囲が範囲外の場合は、以下のメッセージが出力されます。 
 ＜設定値が１１６以上の場合＞ 
 ＄Ｒａｎｇｅ ｏｕｔ ＞ １１５： Ｉｎｐｕｔ２２１．＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
 ＜設定値が－１１６以下の場合＞ 
 ＄Ｒａｎｇｅ ｏｕｔ ＜ －１１５： Ｉｎｐｕｔ２２１．＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
 当設定は、ＧＰＧＧＡ、およびＧＰＲＭＣに適用され、ＧＰＺＤＡ、およびＧＰＧＬＬに

は適用されません。 
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４．３．３．３ コマンド一覧 
 

コマンド名称 メッセージ ID 設定範囲 注 4.3.3.3-1 初期値 
通信設定 100 4800～38400 9600 

設定メッセージ：0～8 － 
出力モード：0～1 － 
出力間隔：0～255 － 

出力メッセージ制御 103 

チェックサム要求：0～1 1 
21：WGS-84 
178：TOKYO Mean solution 
179：TOKYO Japan 
180：TOKYO Korea 

測地系設定 106 

181：TOKYO Okinawa 

178 

注 4.3.3.3-1  ： コマンドにより、入力設定範囲外でも入力できる場合がありますが、誤動作を起こす可能

性があるため、必ず入力設定範囲内で設定してください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

４．３．４ 出 力 
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４．３．４．１ 測位データ 

ＡＳＣＩＩコード 
ＮＭＥＡ－０１８３フォーマット 

４．３．４．１．１ 更新周期 

１秒：ＧＰＧＧＡ→ＧＰＧＳＡ→ＧＰＧＳＶ→ＧＰＲＭＣ→ＧＰＶＴＧ→ＧＰＺＤＡ（初期出力） 

４．３．４．１．２ 出力順番 

ＧＰＧＧＡ→ＧＰＧＬＬ→ＧＰＧＳＡ→ＧＰＧＳＶ→ＧＰＲＭＣ→ＧＰＶＴＧ→ＧＰＺＤＡ 
注 4.3.4.1-1 

４．３．４．１．３ 出力フォーマット 

＄ＸＸＸＸＸ，＜フィールド１＞，・・・・・，＜フィールドＸ＞ ＊ｈｈ ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
   １               ２             ３      ４ 

 １． メッセージＩＤ 
ＡＳＣＩＩコード 

 ２． フィールド 注 4.3.4.1-2 
ＡＳＣＩＩコード 
ヘッダーとフィールド間、各フィールド間は、「，」で区切ること 

 ３． チェックサム 
ＡＳＩＩコード 
“＄”を除くヘッダーから、“＊”を除くチェックサム直前までの値のＥＸ－ＯＲ値 

 ４． ターミネーター 
キャリッジリターン、ラインフィード 
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４．３．４．１．４ センテンス 
 

（１）ＧＰＧＧＡ：ＧＰＳ位置情報 注 4.3.4.1-3 
 

＄ＧＰＧＧＡ，ｈｈｍｍｓｓ．ｓｓｓ，ｄｄｍｍ．ｍｍｍｍ，Ｎ／Ｓ，ｄｄｄｍｍ．ｍｍｍｍ， 
            １          ２      ３       ４ 
Ｅ／Ｗ，ｖ，ｓｓ，ｄｄ．ｄ，ｈｈｈｈｈ．ｈ，Ｍ，ｇｇｇｇ．ｇ，Ｍ，ＸＸＸ．Ｘ，００００ 
 ５  ６  ７    ８      ９    １０   １１   １２   １３ 
＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
 

 １． 世界協定時（ＵＴＣ） 注 4.3.4.1-4 
 ｈｈ：時（単位：時） 
 ｍｍ：分（単位：分） 
 ｓｓ．ｓｓｓ：秒（単位：秒、１０－３秒の位まで出力） 
 ２． 緯度 注 4.3.4.1-5 
 ｄｄ：度（単位：度） 
 ｍｍ．ｍｍｍｍ：分（単位：分、１０－４分の位まで出力） 
 ３． 北緯／南緯 注 4.3.4.1-5 
 Ｎ：北緯 
 Ｓ：南緯 
 ４． 経度 注 4.3.4.1-5 
 ｄｄｄ：度（単位：度） 
 ｍｍ．ｍｍｍｍ：分（単位：分、１０－４分の位まで出力） 
 ５． 東経／西経 注 4.3.4.1-5 
 Ｅ：東経 
 Ｗ：西経 
 ６． 測位状態 
 ０：測位不可 
 １：ＧＰＳ測位 
 ２：ＤＧＰＳ測位 
 ７． 使用衛星数 
 範囲：００～１２ 
 ８． ＨＤＯＰ値 注 4.3.4.1-6 
 １０－１の位まで出力する 
 ９． アンテナ高度 注 4.3.4.1-5 
 単位：メートル（１０－１ｍの位まで出力） 
１０． アンテナ高の単位 
 Ｍ：メートル 
１１． ジオイド高度 注 4.3.4.1-5 
 単位：メートル（１０－１ｍの位まで出力） 
１２． ジオイド高の単位 
 Ｍ：メートル 
１３． ＤＧＰＳ補正データ経過時間 
 単位：秒（１０－１秒の位まで出力） 
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（２）ＧＰＧＳＡ：使用している衛星とＤＯＰ値 
 

＄ＧＰＧＳＡ，Ａ，Ｘ，ｘｘ，ｘｘ，ｘｘ，ｘｘ，ｘｘ，ｘｘ，ｘｘ，ｘｘ，ｘｘ，ｘｘ， 
         １                  ２ 
ｘｘ，ｘｘ，ｐｐ．ｐ，ｈｈ．ｈ，ｖｖ．ｖ＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
        ３     ４     ５ 

 １． 測位状態 
 １：測位不可 
 ２：２次元測位 
 ３：３次元測位 
 ２． 使用している衛星番号 
 範囲：０１～３２ 
 最大１２衛星まで出力 
 使用衛星が１２個未満の場合は、未使用領域は省略し、「，」のみ出力 
 ３． ＰＤＯＰ値 注 4.3.4.1-6 
 １０－１の位まで出力 
 ４． ＨＤＯＰ値 注 4.3.4.1-6 
 １０－１の位まで出力 
 ５． ＶＤＯＰ値 注 4.3.4.1-6 
 １０－１の位まで出力 
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（３）ＧＰＧＳＶ：利用可能な衛星情報 
 

＄ＧＰＧＳＶ，ｎ，ｍ，ｓｓ，ｘｘ，ｅｅ，ａａａ，ｃｎ，ｘｘ，ｅｅ，ａａａ，ｃｎ， 
       １ ２  ３   ８   ９   １０  １１  ８   ９   １０  １１ 
              ←     ４     → ←     ５     → 
ｘｘ，ｅｅ，ａａａ，ｃｎ，ｘｘ，ｅｅ，ａａａ，ｃｎ＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
 ８   ９   １０  １１  ８   ９   １０  １１ 
←     ６     → ←     ７     → 

 １． メッセージの総数 
 範囲：１～３ 
 ２． メッセージ番号 
 範囲：１～３ 
 ３． 現在位置にて仰角５度以上の全衛星数 
 ４． １番目の衛星データ 注 4.3.4.1-7 
 ５． ２番目の衛星データ 注 4.3.4.1-7 
 データが無い場合は「，」も含め省略 
 ６． ３番目の衛星データ 注 4.3.4.1-7 
 データが無い場合は「，」も含め省略 
 ７． ４番目の衛星データ 注 4.3.4.1-7 
 データが無い場合は「，」も含め省略 
 ８． 衛星番号 
 範囲：０１～３２ 
 ９． 衛星の仰角 
 範囲：００度～９０度 
１０． 衛星の方位 
 範囲：０００度～３５９度 
 真北を０度とし、東回りに３５９度まで出力 
１１． 衛星の信号レベル 
 単位：ｄＢＨｚ 
 範囲：００～９９ 
 初期測位の場合、捕捉出来ないときは省略し、「，」のみ出力 
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（４）ＧＰＲＭＣ：最小構成の航法情報 注 4.3.4.1-3 
 

＄ＧＰＲＭＣ，ｈｈｍｍｓｓ．ｓｓｓ，Ａ／Ｖ，ｄｄｍｍ．ｍｍｍｍ，Ｎ／Ｓ， 
            １       ２      ３      ４ 
ｄｄｄｍｍ．ｍｍｍｍ，Ｅ／Ｗ，ｓｓｓｓ．ｓｓ，ｈｈｈ．ｈｈ，ｄｄｍｍｙｙ，，＊ｈｈ 
     ５       ６     ７      ８       ９ 
＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
 

 １． 世界協定時（ＵＴＣ） 注 4.3.4.1-4 
 ｈｈ：時間（単位：時間） 
 ｍｍ：分（単位：分） 
 ｓｓ．ｓｓｓ：秒（単位：秒、１０－３秒の位まで出力） 
 ２． 測位状態 
 Ａ：ＧＰＳ測位 
 Ｖ：測位不可 
 ３． 緯度 注 4.3.4.1-5 
 ｄｄ：度（単位：度） 
 ｍｍ．ｍｍｍｍ：分（単位：分、１０－４分の位まで出力） 
 ４． 北緯／南緯 注 4.3.4.1-5 
 Ｎ：北緯 
 Ｓ：南緯 
 ５． 経度 注 4.3.4.1-5 
 ｄｄｄ：度（単位：度） 
 ｍｍ．ｍｍｍｍ：分（単位：分、１０－４分の位まで出力） 
 ６． 東経／西経 注 4.3.4.1-5 
 Ｅ：東経 
 Ｗ：西経 
 ７． 速度 注 4.3.4.1-8 
 単位：ノット（１０－２ノットの位まで出力） 
 １ノット＝１８５２ｍ／ｈ 
 ８． 針路 注 4.3.4.1-8 
 単位：度（１０－２度の位まで出力する） 
 真北を０度とし、東回りに３５９．９９度まで出力 
 ９． 日付 注 4.3.4.1-4 
 ｄｄ：日 
 ｍｍ：月 
 ｙｙ：年（下２桁） 
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（５）ＧＰＶＴＧ：針路、及び速度情報 注 4.3.4.1-3 

＄ＧＰＶＴＧ，ｈｈｈ．ｈｈ，Ｔ，，Ｍ，ｓｓｓｓ．ｓｓ，Ｎ，ｓｓｓｓ．ｓｓ，Ｋ  
１ ２  ３ ４ ５ ６ ７  

＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 

 １． 真方位 注 4.3.4.1-8 
単位：度（１０－２度の位まで出力） 
真北を０度とし、東回りに３５９．９９度まで出力 

 ２． １の真方位の単位 
Ｔ：真方位 

 ３． Ｍ：磁北方位 
 ４． 速度 注 4.3.4.1-8 

単位：ノット（１０－２ノットの位まで出力） 
 ５． ４の速度の単位 

Ｎ：ノット 
１ノット＝１８５２ｍ／ｈ 

 ６． 速度 注 4.3.4.1-8 
単位：ｋｍ／ｈ（１０－２ｋｍ／ｈの位まで出力） 

 ７． ６の速度の単位 
Ｋ：ｋｍ／ｈ 

（６）ＧＰＺＤＡ：時刻、および日付情報 注 4.3.4.1-3 

＄ＧＰＺＤＡ，ｈｈｍｍｓｓ．ｓｓｓ，ｄｄ，ｍｍ，ｙｙｙｙ，，＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
１       ２   ３    ４ 

 １． 世界協定時（ＵＴＣ） 注 4.3.4.1-4 
ｈｈ：時間（単位：時間） 
ｍｍ：分（単位：分） 
ｓｓ．ｓｓｓ：秒（単位：秒、１０－３秒の位まで出力） 

 ２． 日付 注 4.3.4.1-4 
ｄｄ：日 

 ３． 日付 注 4.3.4.1-4 
ｍｍ：月 

 ４． 日付 注 4.3.4.1-4 
ｙｙｙｙ：年 
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（７）ＧＰＧＬＬ：緯度、及び経度情報 
 

＄ＧＰＧＬＬ，ｄｄｍｍ．ｍｍｍｍ，Ｎ／Ｓ，ｄｄｄｍｍ．ｍｍｍｍ，Ｅ／Ｗ， 
           １      ２       ３       ４ 
ｈｈｍｍｓｓ．ｓｓｓ，Ａ／Ｖ＊ｈｈ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
     ５       ６ 

 １． 緯度 注 4.3.4.1-5 
 ｄｄ：度（単位：度） 
 ｍｍ．ｍｍｍｍ（単位：分、１０－４分の位まで出力） 
 ２． 北緯／南緯 注 4.3.4.1-5 
 Ｎ：北緯 
 Ｓ：南緯 
 ３． 経度 注 4.3.4.1-5 
 ｄｄｄ：度（単位：度） 
 ｍｍ．ｍｍｍｍ：分（単位：分、１０－４分の位まで出力） 
 ４． 東経／西経 注 4.3.4.1-5 
 Ｅ：東経 
 Ｗ：西経 
 ５． 世界協定時（ＵＴＣ） 注 4.3.4.1-4 
 ｈｈ：時間（単位：時間） 
 ｍｍ：分（単位：分） 
 ｓｓ．ｓｓｓ：秒（単位：秒、１０－３秒の位まで出力） 
 ６． データステータス 
 Ａ：データ有効 
 Ｖ：データ無効 

 
注 4.3.4.1-1  ： 出力要求していないセンテンスは出力されません。 
注 4.3.4.1-2  ： フィールド数は、メッセージＩＤによって変わります。各設定値は、「，」で区切ってく

ださい。 
 詳細については、４．３．４．１．４章「センテンス」を参照してください。 
注 4.3.4.1-3  ： ＤＧＰＳ補正データ経過時間（ＧＰＧＧＡセンテンスの１３項）以外のフィールドは、固

定長です。 
注 4.3.4.1-4  ： 未測位時、および測位中断時は、内部時計により得られた推測時間、および日付が出力さ

れます。 
注 4.3.4.1-5  ：未測位時、および測位中断時の緯度、経度、および高度は、中断直前の値が出力されます。 
注 4.3.4.1-6  ： 未測位時、および測位中断時のＤＯＰ値は、実測値（ＤＯＰ制限により測位が出来ない場

合）、若しくは「９９．９」（衛星数が不足している場合）が出力されます。 
 また、ＤＯＰ値が５０より高い場合は、「９９．９」が出力されます。 
注 4.3.4.1-7  ：未測位時、および測位中断時は、推測時間、および推測位置による衛星の情報となるため、

数値が異常になる場合があります。 
注 4.3.4.1-8  ： 未測位時、測位中断時、および測位精度に問題がある場合には、速度は「９９９９．９

９」、方位は「９９９．９９」が出力されます。 
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４．３．４．３ 出力値 
 

４．３．４．３．１ ファクトリーリセット 
 

 過去に測位した経験が無く、はじめて主電源を投入した場合、以下の値が出力されます。 
 

項 目 出力値 
緯 度 36°00.0000’ N 

経 度 136°00.0000’ E 
アンテナ高度 0m 

23:59:48 フラッシュ ROM 内に保存されているアルマナックデ 
日付、および時刻 

ータの日付 
速 度 0.00knot、0.00km/h 
針 路 0.00 度 

各衛星のデータ 無し 

 
４．３．４．３．２ コールドスタート 

 
 過去に測位した経験が有り、バックアップ電源入力が無い状態で主電源を投入した場合、もしくは

内部エラーが発生した場合は、以下の値が出力されます。 
 

項 目 出力値 
36°00.0000’ N （主電源投入時） 

緯 度 
最後に測位した緯度 （コマンド入力時） 

136°00.0000’ E （主電源投入時） 
経 度 

最後に測位した経度 （コマンド入力時） 
0m （主電源投入時） 

アンテナ高度 
最後に測位した高度 （コマンド入力時） 
23:59:48、フラッシュ ROM 内に保存されているアルマナックデ 
ータの日付 （主電源投入時） 日付、および時刻 
内部時計により計算した推測日付、時刻 （コマンド入力時） 

速 度 0.00knot、0.00km/h 
針 路 0.00 度 

各衛星のデータ 無し 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



09-05-D-014 

GPS-54D(B)-014                                                                                22/23                                    Copyright © 2005 Position Co., Ltd. All rights reserved. 

４．３．４．３．３ ウォーム／ホットスタート 
 

 過去に測位した経験が有り、バックアップ電源入力がある状態で主電源を投入した場合、以下の値

が出力されます。 
 

項 目 出力値 
緯 度 最後に測位した緯度 
経 度 最後に測位した経度 

アンテナ高度 最後に測位した高度 
日付、および時刻 内部時計により計算した推測日付、時刻 

速 度 0.00knot、0.00km/h 
針 路 0.00 度 

最後に測位した緯度、経度、高度、および内部時計により計算した 
各衛星のデータ 

日付、および時刻より算出した推測衛星データ 

 
４．３．４．４ 初期出力メッセージ 

 
 主電源を投入後、および測位開始設定コマンド受け付け時に、以下のメッセージが出力されます。ま

た、主電源投入数秒後、および数十分後にも、同様のメッセージが出力される場合があります。 
 

＄ＧＳＵ－５０ ： Ｐｏｓｉｔｉｏｎ Ｃｏ．，Ｌｔｄ．２００３＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
＄Ｆｉｒｍｗａｒｅ Ｃｈｅｃｋｓｕｍ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄ＴＯＷ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄ＷＫ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄ＰＯＳ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄ＣＬＫ： Ｘ＜ＬＦ＞＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄ＣＨＮＬ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄Ｂａｕｄ ｒａｔｅ： Ｘ Ｓｙｓｔｅｍ ｃｌｏｃｋ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄ＨＷ Ｔｙｐｅ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄Ａｓｉｃ Ｖｅｒｓｉｏｎ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄Ｃｌｏｃｋ Ｓｏｕｒｃｅ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄Ｉｎｔｅｒｎａｌ Ｂｅａｃｏｎ： Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-1 
＄ＰＳＲＦ１５０，１，＊１２＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 注 4.3.4.4-2 

 
注 4.3.4.4-1  ： 「Ｘ」部は可変長であり、それぞれ対応する数字、または文字が出力されます。 
注 4.3.4.4-2  ： 当メッセージは、フルパワーモード時は、主電源投入後にのみ出力されます。 
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４．３．４．５ コマンド入力後の出力 

４．３．４．５．１ 正常入力時の出力 

コマンド入力が正常入力された場合は、以下のメッセージが出力されます。 

＄Ａｃｋ Ｉｎｐｕｔ ＸＸＸ．＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
１       ２ 

１． アクノリッジメッセージ 

 ２． メッセージＩＤ 
入力コマンドのメッセージＩＤ 

４．３．４．５．２ 入力失敗時の出力 

入力失敗時には、下記のメッセージのいずれかが出力される。 

＄Ｎａｋ Ｉｎｐｕｔ ＸＸＸ．＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
１       ２ 

 １． アクノリッジメッセージ 
 ２． メッセージＩＤ 

入力コマンドのメッセージＩＤ 

＄ＮｏＯｐＨａｎｄｌｅｒ： Ｉｄ：Ｘ Ｍｓｇ：Ｘ＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞＜ＣＲ＞＜ＬＦ＞ 
１ 

 １． アクノリッジメッセージ 
「Ｘ」部は可変長であり、それぞれ対応する数字、または文字を出力 

４．４ 環 境 

項 目 規格値 単 位 備 考 
動作温度範囲 -30~+80 ℃ 
保存温度範囲 -40~+85 ℃ 

3 章「性能」参照 

動作・保存湿度範囲 95 以下 %RH +55℃、結露無きこと 
振動 44.1 m/s2 非動作状態、10～200Hz 



N C
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