
D
epartm

ent of A
pplied Geom

atics, Chien-H
sin U

niversity, Taiwan

GPS/GNSS課程

e-GNSSS定位操作要項

張嘉強

健行科技大學

應用空間資訊系
1



D
epartm

ent of A
pplied Geom

atics, Chien-H
sin U

niversity, Taiwan

GPS公分級定位的二個要件

基本頻率
10.23 MHz

L1
1575.42 MHz

L2
1227.60 MHz

C/A 電碼
1.023 MHz

P 電碼
10.23 MHz

P 電碼
10.23 MHz

x1x0.1

x154

x120

50 BPS

導航訊息

導航訊息

50 BPS

1.載波相位觀測量

2.差分觀測(計算)

單/雙頻

移動站/待測點

基站/已知點
同步觀測
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GPS定位方法

後處理 即時

靜態
動態 載波相位

(即時動態)
虛擬距離
(差分動態)

GPS定位

測量 導航

單機 雙機(差分) 雙機(差分) 單機

RTK(NRTK/VRS/eGNSS) DGPS

Static

PPK (OTF)

Post-processing Real-time

Differential

Stand-alone GPS/
Point Positioning

Surveying Navigation

PPP

Carrier Phase Pseudo-Range
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網形(路) RTK

NRTK: Network Real Time Kinematic
VRS/VBS: Virtual Reference(Base) Station 4
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概略坐標

內政部e-GNSS運作程序

短基線相對定位
即時取得測點坐標

約2-5公分精度虛擬基站(VBS)

基準站呈網形分布

(Network Real Time Kinematic, NRTK)

5

VBS觀測量
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NRTK作業特性評估

須比靜態測量更佳的透空度要求

須有良好的無線數據傳輸環境

無法直接獲得角度、距離等相對觀測量

需轉換至法定坐標系統

使用須付費

弱勢

單人單機即可作業

現場直接獲得點位坐標

精度符合大部分業務定位需求(2-5公分)

適合山區、交通不便、點位不易引測之地區使用

優勢
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NRTK定位注意要點

1. 雙星(GG)或全星系(GNSS)接收儀

2. 觀測環境(透空性/通視性)

3. 認點(中心)

4. 腳架類型/定心定平

5. 天線高量測/輸入

6. 投影參數

7. 坐標系統(e-GNSS(2021)/TWD97)

8. 坐標轉換(即時/後處理/自行)

9. 高程系統(正高/大地起伏)

10.可用性判讀(固定解/RMS)

11.觀測筆數

12.檢核點(自設/控制點)
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1.1 GNSS發展現況
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1.2 GNSS系統比較
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GG GNSS
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1.3 GNSS運作效益

抗干擾性
提升
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可用性
增加

定位距離
增長

固定解時間
縮短

定位精度
提升

？
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1.4 e-GNSS全星系服務接入點

GG雙星服務

GNSS全星系服務
台灣本島

如控制器畫面顯示之測量成果坐標系統為TWD97_H，方
表示成果已設定轉換至法定之TWD97+TWVD[2001]
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外島地區
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2. 透空度
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3. 認點
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4. 支桿與定心定平
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支桿氣泡易帶誤差
每3-6個月可校準一次
應朝4個方向定平施測
較差應小於2- 3公分
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5.1 天線高量測方式

16利用天線高將定位高程化算為地面高程

桿高
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5.2 天線高化算
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量至天線盤底端之高度=桿高

 可輸入桿高 自動 化算至 天線相位中心

 於控制器內加以檢核 (注意天線型式) 

天線相位中心
偏移量(offset)
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5.4 天線高輸入
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可固定使用
同一尺桿高度
(如2.000m)

桿高

1.850
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6. 投影參數
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TM2度投影坐標
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7.1 坐標類型
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大地坐標

地心坐標

投影坐標
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7.2 e-GNSS坐標系統變動

臺灣地區

97.5.1

e-GNSS
【2017】

e-GNSS
【2015】e-GPS【2007】e-GPS【2009】 e-GNSS

【2013】

TWD97 (2010)

TWD97
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e-GNSS
【2019】

e-GNSS
【2021】

110.5.1
TWD97
(2020)
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坐標轉換+
最小二乘配置

TWD67
（N,E）

TWD97【1997】
（N,E）

TWD97【2010/20】
（N,E）

TWVD2001
（H）

線上即時得到坐標

不需自行聯測控制點

非所有廠牌型號儀器皆
能支援

或測後採網站轉換服務

適用於小區域

須自行聯測控制點

三維即時
坐標轉換服務
三維即時/網頁
坐標轉換服務

利用已知控制點
為共同轉換點

7參數轉換+坐標
殘差網格修正

8.1 e-GNSS坐標轉換
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8.2 網站(後處理)轉換服務

23

###################################,,,,
#井字號為註解，各欄位分隔符號為逗號,,,,
#點位格式(XYZ|NEh|BLh),,,,
###################################,,,,
#測站點號,坐標類型,輸入坐標1(X/Lat/N),輸入坐標2(Y/Lon/E),輸入坐標3(Z/h/h)
T291,NEh,2424199.328,233704.075,28.591
T004,BLh,21.92206183,120.73711914,51.246
S441,XYZ,-3035458.04,5082179.078,2366880.009
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9.1 高程系統

H (正高)=h (GPS高)-N (大地起伏)

24

正高(大地水準面)幾何高(橢球面)
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9.2 網站化算服務
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https://egnss.nlsc.gov.tw/trans/geo.aspx

e-GNSS系統三維坐標轉換服務平台-
大地起伏計算
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10.1 相位未定值

載波相位起始整數週波未定值(ambiguity)
26

公分級即時
動態定位
關鍵課題
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10.2 固定解(fixed)

週波未定值

小數週波
小數週波

整數週波

週波未定值

0 1
衛星i 衛星i

須解出
整數值
(fixed)

觀測時要避免失鎖
(週波脫落)否則便要

重解N值

鎖定後維持定值

整數解(Fixed)或小數解(Float浮動解)之坐標差異可達30-70公分

N值
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10.3 成果品質控制
條件
設定

定位
過程
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10.4 確認解算成果
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1.先確認必須是
固定解(Fixed)

2.再確認RMS誤差
合乎常規(<0.05m)

尤其是採它處求固定解再移位之案例
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11. 觀測(筆數)

30

建議至少180筆

常規誤差(0.03-0.05m)
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12.1 檢核點-自設

可靜態觀測一筆資料(30分鐘)送交e-GNSS進行後處理解算
每日工作前利用檢核點檢視定位成果以確保控制器設定無誤

31
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