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<H20-am-2-A：問題> 

 

次の文は、RTK-GPS(リアルタイムキネマティック法)及びネットワーク型 RTK-GPS を利用した基

準点測量について述べたものである｡  ア  ～  エ  に入る語句の組合せとして最も適当なも

のはどれか。次の中から選べ。 

 

RTK-GPS を利用した基準点測では、省電力無線機や  ア  を用いて、新点（移動局）において

既知点（基準局）の観測データを受信し、新点の観測データと合わせてリアルタイムに解析処理す

ることで位置を求めることができる。－方、ネットワーク型 RTK-GPS 測量では、 イ  の観測デ

ータから算出された  ウ  を取得し、既知点及び新点における観測データと合わせてリアルタイ

ムに解析処理することで位置を求めることができる。ネットワーク型RTK-GPS測量は、 エ  の 

  イ  の観測データを利用する測量方法である。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ア イ ウ エ 

１． 携帯電話 電子基準点 補正情報 １点 

２． インターネット 三角点 衛星情報 ３点以上 

３． インターネット 電子基準点 補正情報 １点 

４． 携帯電話 三角点 衛星情報 １点 

５． 携帯電話 電子基準点 補正情報 ３点以上 
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<H20-am-2-B：問題> 

 

次の文は、GPS 測量における三次元網平均計算から求められる観測値の単位重量当たりの標準偏

差について述べたものである｡  ア  ～  エ  に入る語句の組合せとして、最も適当なものは

どれか。次の中から選べ。 

 

図２－１に示す平均図に基づき、新点１～４の座標値（Ｘ，Ｙ，Ｚ）を求めるために、既知点Ａ

～Ｃを固定し、基線ベクトルＧ1～Ｇ6を用いて三次元網平均計算を行った。観測の良否を示す指標

である単位重量当たりの標準偏差（σ０）は、各観測値の残差（ｖ）の二乗に重量（ｐ）をかけた

ものの総和（Σpvv）を自由度（ｆ）で割った平方根で求められる。基線ベクトルは、それぞれ⊿Ｘ，

⊿Ｙ，⊿Ｚの３成分からなるため、観測方程式の数は、合わせて  ア  である。未知数は、新点

１～４のＸ，Ｙ，Ｚの座標値であるため、未知数の数は、  イ  である｡観測方程式の数と未知

数の数から、自由度（ｆ）は、  ウ  となる。 

三次元網平均計算の結果から、Σpvvとして 6.000 を得たとすると、単位重量当たりの標準偏差

σ０は、 ＝
ウ

＝
ｆ

Σ
＝σ０  6.000    pvv   エ  となる。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ア イ ウ エ 

１． 18個 12個 6 1.000 

２． 18個 12個 30 0.447（＝ 5
1 ） 

３． 6個 4個 2 1.732（＝ 3 ） 

４． 6個 4個 10 0.775（＝ 5
3 ） 

５． 3個 3個 1 2.449（＝ 6 ） 

既知点Ｂ 

Ｇ1 

図２－１ 
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<H20-am-2-C：問題> 

 

次の文は、GPS 測量機を用いた測量について述べたものである。明らかに間違っているものはど

れか。次の中から選べ。 

 

１． GPS 衛星からの電波は、対流圏を通過する際に速度が変化することから誤差を生じるが、標準

的な大気モデルを用いて対流圏遅延量を計算し、補正することができる。 

２． 基線解析を行う観測点間の距離が長い場合は、電離層の影響から誤差を生じるが、２周波の観

測データを解析することで誤差を軽減することができる。 

３． GPS 衛星とGPS 受信機の時計は、時刻が完全に一致していないため、時刻のずれによる誤差を

生じるが、二重位相差による解析処理でその誤差を消去することができる。 

４． 観測点の周辺の構造物などに反射して受信される電波(マルチパス)による影響から生じる誤

差は、解析処理で消去することができる。 

５． 観測中に何らかの原因で電波の受信が瞬間的に切断された場合(サイクルスリップ)は、解析処

理で編集することができる。 
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<H20-am-2-D：問題> 

 

図２－２に示すように、基準点Ａ，Ｂ間の距離を測定しようとしたところ、障害物があったため、

それぞれ偏心点Ａ２，Ｂ２に偏心して観測を行った。観測により得られた値は、表２－１のとおりで

ある。基準点Ａ，Ｂ間の基準面上の距離Ｓはいくらか。最も近いものを次の中から選べ。 

 ただし、α１，α２は偏心角、ｅ１，ｅ２は偏心距離、Ｓ１は偏心点Ａ２とＢ２の間の距離であり、 

Ｓ１，ｅ１，ｅ２は基準面上の距離に補正されているものとする。 

なお、sinα１ ＝ －0.707 ，cosα１ ＝ 0.707 ，sinα２ ＝ －0.5 ，cosα２ ＝ 0.866とし、関数

の数値が必要な場合は、関数表を使用すること。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１．   994.987ｍ（≒  000,990 ｍ） 

２． 1,001.249ｍ（≒ 500,002,1 ｍ） 

３． 1,004.988ｍ（≒ 000,010,1 ｍ） 

４． 1,79.641ｍ（≒  625,165,1 ｍ） 

５． 1,100.000ｍ（＝ 000,210,1 ｍ） 

 

 

 

表２－１ 

Ｓ１ 1,118.300 ｍ

ｅ１ 106.082 ｍ

α１ 315°00’00”

ｅ２ 50.000 ｍ

α２ 330°00’00”

Ｓ 

Ａ 

Ｓ１ 

Ｂ 

α２ Ｂ２ 

ｅ２ 

ｅ１ 

α１ 
Ａ２ 

図２－２ 


