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Controller

Robot
Robot Robot Robot

Robot

従来の無線LANシステムでは実現不可能

時刻同期

[μs]オーダー

超高速周期通信

1端末当たり200[μs]
以下を達成

安全性（高信頼性）

緊急停止機構，
独自認証・独自暗号の導入

「低遅延・高信頼な産業用無線ネットワークシステムを用いた高精度測位に関する研究開発」の概要 
研究代表者  ：長尾 勇平（株式会社レイドリクス） 

参画研究機関名 ：株式会社レイドリクス 

研究開発期間  ：平成 30 年度～平成 30 年度 

研究開発内容説明図 ［資料３] 

障害物を
問題としない

ターゲット

無線ネットワークによる高精度測位

産業用無線ネットワークシステムによる高精度な時刻同期機能を用いて 

GPS 衛星に依存しない新しい高精度測位システムを実現する 

基盤となる時刻同期機能の強化 独自の測位アルゴリズム実装 実証実験による評価 




