
0研究助成実績ÿ成果と課題Ā1

0本研究w�1実験{zけ»計測·¹öĀ~開発x実験÷ータ{含~¼»ノ´º処理手法~検討を行s�2先z1車
両xk梁w~計測·¹öĀをGPSwf{\期さ{»â術~開発x有効g検証を行s�2k{1車両振×÷ータ{カû
þンõ³ûタを適用し1ノ´º~変×を考慮し�路面凹ùë定を試��2

ÿĀ計測·¹öĀ~開発
 GPS~PPS(Pulse Per Second)機能を用い�高精度zf{\期x高分ë能z振×計測を\f{実行ÿ能z計測·¹
öĀを作rし1×作y»こxを確認2(TRL=3-4ÿùボ実証)
 計測開始f点w十分{距離|離¼vい»車両ーk梁w÷ータ計測を開始し1有線û無線{¸»直接接続無し{正
確zf{\期|行え»こxを確認し�2実�~\f点検w�1車両振×÷ータ~�を用い»こxを想定しvい»|1
実証研究w�1正ë÷ータxしvk梁振×�計測y»2(TRL=5ÿ模ì環境試験)
 車�·¹öĀw~電圧変×{¸»影響や1ý行車両下部{設置し�»ンµ|過酷環境ÿエン¸ン~排気熱や雨
|1衝ûy»砂塵や泥Āw�正~×作y»こxzyを確認し�2(TRL=6ÿ模ì環境実証)
 上記1実環境実験�11)筑波大学構内~道路ûk{v実施し�2~�1車両xしv14t車をüンタûしv用い�
他12)筑波大学周辺{zいvカー´øüーùー車を用い�計測実験�行s�2

ĀĀカûþンõ³ûタ~適用
 実環境{近い状態~ノ´ºを含�車両振×÷ータを数値·ÿュüー·ョン{¸sv生rし1カûþンõ³ûタを
適用し1ノ´º影響を抑制しz|¹路面凹ùë定|ÿ能{検証を行s�2(TRL=5ÿ模ì環境試験)
実環境÷ータ{�上記~手法を適用し�2

āĀ今後~課題
 開発し�GPSf{\期型»ンµ{¸sv1車両xk梁~振×を\f{計測y»こx|容易xzs�2
0k{1車両振×÷ータ{¹1k梁振×÷ータを再現w}»{試��2し{し1ë定精度�低く1k梁点検{利用y
»事�難しいx~結論を得�2こ¼�1カûþンõ³ûタや÷ータ前処理を十分{実施しvいz{s���wあ»x
考え¹¼»2現在�1カûþンõ³ûタ~適用÷ータ前処理(»ンµ傾}Ü正zy)を行sv精度向上を試��|1路
面凹ùë定x�異zº1k梁振×を十分z精度wë定y»こx�w}z{s�2
0k梁振×�1路面凹ùx異zº1振幅|小さい��{1»ンµ~要求g能|高いx思わ¼»2~�1車体~ýーû
Þ転やôッチÞ転{¸sv1重力ò速度~影響|変×し1こ¼|ë定精度{影響を与えvい»こx�考え¹¼»2
0そこw1今後�1計測»ンµ{3軸ò速度»ンµ�けwzく1¸ャ´ý»ンµ�組�込�1傾}Ü正をú²ûタ´
Āw行いz|¹1車両へ~入力プýõ±´û(路面凹ùxk梁振×~和)をë定y»方法|考え¹¼»2»ンµ·¹ö
Ā{¸ャ´ýを追òし1再度実験を行う予定wあ»2
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