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Abstract 
在室外空曠場域，衛星系統使得車輛導航定位服務相當完善，然而，當使用者進入衛星訊

號遮蔽處，包括室內以及地下空間，定位精度便大幅惡化，此時得透過多樣感測器整合之策略
，提供無縫式之導航。然而一般車輛要額外搭載感測器，得需要相當安裝時間與建置成本。現
今智慧型手機內部其實已搭載多個感測器，包含全球導航衛星系統晶片、慣性感測器、相機、
磁力計、無線網路、藍牙晶片、氣壓計等等。已經具有相當之潛力可成為個人理想的導航定位
服務裝置。因此，本研究計畫提出GNSS/INS/V-SLAM多感測器之整合架構，藉由智慧型手機，
直接採集觀測資料，應用於地下停車場之無縫式導航。設定於智慧型手機上開發演算法，除減
少額外之外部設備架設，亦降低多感測器之相關成本。除了整合傳統的GNSS/IMU，並發展輔
助約制條件包含NHC與ZUPT來優化觀測量。此外，本研究計畫亦發展低通濾波器優化手機觀
測量，降低支架與車輛引擎震動的影響。更進一步地，相機亦被納入此整合架構，以提供額外
輔助，藉由V-SLAM演算法以及控制點更新之方式，提供可靠的位置資訊加入擴增卡曼濾波器
的導航估算。 
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