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１．ＢＷＩＭの概要 

１.１ はじめに 

ＢＷＩＭ(ブリッジ・ウエイ・イン・モーション)システムとは、橋梁を「はかり」に見立て、橋梁各

部のひずみ応答を解析することにより、走行中の大型車両の重量および軸重等を測定する

ためのシステムです。既設橋梁を適切に維持管理していく上で重要な、通過車両の実体を

精度良く、継続して測定することを目的として開発されました。 

下図に示すような床板と主桁のひずみ応答波形を解析して車両の速度、軸数、軸重を算

定します。 

 

図1-1-1 ひずみ応答波形 



 

2 

１.２ 制限事項・適用橋梁 

制限事項、適用橋梁を以下に示します。 

 

表1-2-1 制限事項 

項目 制限 

車線数 ４車線以下 

適用車両の軸数 ６軸以下 

連行・並走 

橋梁に最大８台まで乗っていることを考慮できます。それ

以上は無視して計算します。 

    ２台連行 × ４車線 ＝ ８台 

渋滞の定義 

内部処理の関係で車両が橋梁を通過するのに要する時

間が１０秒以上を渋滞と定義しています。この渋滞時は計

算ができません。 

 

 

表1-2-2 適用橋梁 

項目 制限 

構造 

本システムは主桁を単純梁として解析している関係で 

以下の橋梁を推奨しています。 

  ・斜角がなく単径間が望ましい。 

  ・径間長は短いことが望ましい。 

その他 渋滞がないことが望ましい。 

 

【注意】 

上記の条件を満たさない場合（連続径間等）でも使用できますが、誤差が大きくなる可

能性があります。 
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１.３ 基本的計算理論 

図1-3-1に示すように、まず橋を一本の単純梁とし、走行車両の荷重はＮ個（軸数）の集

中荷重が等速度で移動すると仮定する。そして、荷重が既知の試験車両を走行させ、その

時の主桁のひずみ応答波形を計測する。次に、試験車の各軸重に主桁（仮定した単純梁

としての橋全体）の「みかけのＥＺ」を想定し各軸重を考慮してひずみ波形を作成し、これを

合計した理論波形を作成する。この時「みかけのＥＺ」を変化させながら計測した主桁のひ

ずみ波形に最も誤差が少なくなるように最適化を行い「みかけのＥＺ」を決定する。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図1-3-1 ＥＺ方式による計算概要 
 

実際の車両重量計測は、重量が未知の車両（一般車両）が同じ車線を通過した時、決定

された「みかけのＥＺ」を用いて各軸重を変化させながら計測した主桁のひずみ波形に誤差

が最小になるように最適化し、各軸重を決定する。ただし、橋への入側の床版に設置した高

感度ひずみ計により軸数と速度を求めておく。以降に各軸重Ｐｉによるスパン中央（Ｌ／２）の

ひずみε（Ｘ）を示す。 

2
)(1)( ii lxP
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x

+⋅
⋅=ε

  …式1-1 

（ l2/10 ≤+≤ ilx のとき） 

6ton 
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後輪1 後輪2 
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2
)(1)( ii lxP

EZ
x

−−⋅
⋅=

l
ε

 …式1-2 

（ ll ≤+≤ ilx2/1 のとき） 

但し、 

ｘ ：支点からの距離 

ＥＺ ：見かけの弾性係数×断面係数 

Ｐｉ ：ｉ番目の軸重 

Ｌｉ ：１軸とｉ軸間の距離 

次に、速度の異なる複数の車両による並走パターンを考える。各車線を通過する車両の

荷重は全ての桁に作用するので、並走時の桁ひずみの各応答は各車線を通過するそれぞ

れの車両の荷重によるひずみ応答の重ね合わせと考える。 

実測ひずみ応答値εｋ'(ｔ)はｄｔ秒間隔で得られるので、変数を距離Ｘではなくて時刻ｔと

する。これは、複数の異なる速度を持つ車両のひずみ波形を用いるのに便利であるためで

ある。 

ｋ主桁のひずみ応答εk（ｔ）は次式で表される。 

)()
2

'1(
1 1

t
xP

EZ k

n

i

m

j

ij

ki

ε=
⋅

⋅∑∑
= =

 …式1-3 

ijii lVttx +⋅−= )(  

xx ='  

  （ l2/10 ≤≤ x のとき） 

xlx −='  

（ ll ≤≤ x2/1 のとき） 

但し、 

ｎ ：桁の数 

ｍ ：軸の数 

ＥＺｋｉ ：ｉ主桁上を通過した時のｋ主桁の見かけの弾性係数×断面係数 

εｋ（ｔ） ：ｔ時刻のひずみ応答値 

ｔｉ ：ｉ主桁上の１軸がＩＮ側支点を通過する時刻（ｓ） 

Ｖｉ ：ｉ主桁上車両の速度（ｍ／ｓ） 

ｉｊ ：ｉ主桁上車両のｊ番目の軸重（ｔ） 

ｌｉｊ ：ｉ主桁上車両の１軸とｊ軸間の距離（ｍ） 

式1-3を用いて計算した各主桁ひずみ応答値εk（ｔ）と各主桁実測ひずみ応答値εk’

（ｔ）との差が最小になるようなPｉｊを最適化の手法を用いて決定する。 
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１.４ フォルダ構成 

ＢＷＩＭのデータは以下のようなフォルダ構成となっています。 

 

  …インストールした際に作成されるＢＷＩＭのデータフォルダ 

   …新しい計測を開始する際に作成される橋梁ごとのフォルダ 

    

   …１車線の試験車走行記録波形が格納されるフォルダ 

   …２車線の試験車走行記録波形が格納されるフォルダ 

   …３車線の試験車走行記録波形が格納されるフォルダ 

   …４車線の試験車走行記録波形が格納されるフォルダ 

 

 

 …車両データファイル 

 

*１ フォルダ名は新しい計測を開始する際に入力したフォルダ名となります。 

…試験車以外の記録波形が格納されるフォルダ 

メニューの『試験車以外の記録波形を全消去』を実行 

すると、ｗａｖｅフォルダ内が消去されます。 

*１ 

…メニューの『試験車以外の記録波形を全消去』を実行 

したときに作成され、ｗａｖｅフォルダ内のファイルが移 

動してくるフォルダ 
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２．計測準備 

２.１ 必要なハードウエア 

必要なハードウエアを表2-1-1に示します。 

 

表2-1-1 必要なハードウエア 

パソコン 

（ＢＷＩＭシステムの動作環

境） 

ＰｅｎｔｉｕｍＭプロセッサ １.３ＧＨｚ以上 

マイクロソフトＷｉｎｄｏｗｓ２０００（ＳＰ３）、Ａｃｃｅｓｓ９７（ＳＲ－２） 

Ａｄｏｂｅ Ａｃｒｏｂａｔ５.０以上 

２５６ＭＢ以上のメモリ 

１ＧＢ以上のハードディスク 

高解像度モニター（１０２４×７６８、２５６色以上） 

マウスなどのポインティングデバイス 

※一車線あたり10分ごとに10kB程度のバイナリデータが格納

される。計測日数、車線数に応じた容量のディスクが必要で

ある。 

ＡＤ変換機 

どのような仕様のものでも測定は可能であるが、付属のインタ

ーフェイスには、分解能１６ビット、１６チャンネル以上、カード

タイプが適している。 

例） 

 ・ナショナルインスツルメンツ 

  ＤＡＱＣａｒｄ－ＡＩ－１６ＸＥ－５０ 

  ＤＡＱＣａｒｄ－６０３６Ｅ 

  ＰＣＩ－６０３３Ｅ 

  ＰＣＩ－６０３４Ｅ 

  ＰＣＩ－６０３５Ｅ等 

高感度ひずみ計 

同アンプ、接続ケーブル 

数量：車線数 × ２ 

ノイズとの分離を行うためには、通常のひずみゲージの３倍

以上の感度を持つタイプが適している。 

例） 

  ＳＰ－４０Ｈ ㈱ニック計装 

  ＰＫＭ－５０Ｓ ㈱東京測器研究所 

ひずみゲージ 

同アンプ、接続ケーブル 
数量：車線数（高感度ひずみ計も使用可） 
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２.２ センサーの取り付けについて 

高感度ひずみ計は各車線それぞれ走行車両が橋梁上に入る側に取り付けます。位置は

次ページの図2-2-3ゲージ貼付位置に示すように、支承から約１ｍ付近に１点、そこから 

約３ｍ程度離して１点、計２点の高感度ひずみ

計を設置します。また、主桁に設置するひず

みゲージはスパン中央を推奨しますが、他の

設置し易い所でも良く、下フランジに設置しま

す。ただし、コンクリート桁の場合は高感度ひ

ずみ計を設置した方が感度は良いです。 

図2-2-1 設置例 

【注意事項】 

・ クラックがある場合には、クラックをまたぐように設置すると感度良く測定ができま

す。 

・ 高感度ひずみ応答波形が図2-2-2（ａ）のようにシャープでない場合は幅員方向に

５ｃｍから２０ｃｍぐらいずらして設置します。図2-2-2（ｂ）のようなシャープな応答が

得られるように試行錯誤が必要な場合もあります。図2-2-2（ａ）のような波形の場合

は車両認識がまったくできませんので注意が必要です。 

 

（ａ） 

悪い例 

（ｂ） 

良い例 

 

図2-2-2 高感度ひずみ応答波形 
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・１車線あたりのゲージ貼付数 

高感度ひずみ計  ２点  

主桁下フランジひずみゲージ  １点  

 計 ３点  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図2-2-3 ゲージ貼付位置 

 

尚、ゲージを貼付する際には以下の事柄に注意する。 

1)床版下面に貼付する際は、ハンチを避ける事。（正常な波形が望めないため） 

 

 

 

 

 

300300

9
5
0

95
0

6
0
0

6
0
0

G１
G2

G3
G4

凡 例

　：床版下面高感度ひずみゲージ

レーンマーク

Ａ

L/4

L

主桁ウェブ

主桁下フランジ

ひずみゲージ

Ａ 部 詳 細

図　 　 ゲ ージ 貼 付 位 置

　：主桁下フランジひずみゲージ

荷重位置

8
5
0
0

2
6
0
0

2
6
0
0

2
6
0
0

桁長 = 30600

支間長 = 30000

2～3m2～3m

 

凡例 
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２.３ ケーブルの接続 

各センサーのケーブルは下のチャンネル対応表の通りに接続して下さい。 

 

表2-3-1 チャンネル対応表 

車線 ＩＮ側 桁 ＯＵＴ側

１車線 １ ２ ３ 

２車線 ４ ５ ６ 

３車線 ７ ８ ９ 

４車線 １０ １１ １２ 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＩＮ側 ＯＵＴ側 桁 

進行方向 

高感度ひずみ計 

ひずみゲージ 

図2-3-1 
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２.４ 計測の基本的なフロー 

計測の基本的なフローを以下に示します。ただし、一度ＥＺ計算まで行ったら、いつでも

計測に入ることは可能です。また、過去に行ったデータを呼び出して、波形の確認やＥＺ計

算をやり直したり、再計算をすることもできます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

記録波形の確認 

新しい計測 

試験車走行 

ＥＺの計算 

終了 

各種設定 

開始 

最初は各種データを登録するフォルダを新規に作成します。

フォルダー構成は１．４フォルダ構成を参照してください。

橋梁情報及び試験車情報の入力を行います。 

試験車走行データのEZ計算。ここまでの処理を行うとＷＩＭ

計測することができます。 

計測 

再計算 

タイマーによる自動計測が可能です。 

記録したＷＡＶＥフォルダー（フォルダ構成参照）にある全て

のデータについて、精度の高いＷＩＭ計算を実行します。こ

の処理はタイマーによる自動計測終了後に、自動的に再計

算させることも可能です。

記録したひずみ時系列データを波形として確認できます。 

試験車走行時のひずみ波形を記録します。 

計算結果の確認 ＷＩＭの計算結果はWIM97.MDBというアクセス９７形式のデ

ータベースに登録されています。 



 

11 

３．付属のインターフェイスでの計測例 

３.１ ＢＷＩＭの起動と終了 

ＷＩＭ.ｅｘｅ（アイコン  ）をダブルクリックするとＢＷＩＭが起動します。 

 

ＢＷＩＭを終了する場合は  終了  をクリックして下さい。 

 

 

図3-1-1 
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３.２ 計測 

① 新しい計測を始める場合 

１，  新しい計測  をクリックし、ダイアログの指示にしたがって下さい。 

 

２， 次に  各種設定  をクリックし、『基本設定』，『チャンネル設定』，『橋梁設定』，

『試験車両設定』をそれぞれ設定して下さい。 

 

３， 次に  試験車走行  をクリックし、各車線に試験車を走行させ、ひずみ波形の記

録・登録を行って下さい。 

 

４， 次に  ＥＺ計算  をクリックし、各車線においてＥＺ計算を行って下さい。 

 

５， 計測を開始することができます。起動タイマーが設定されている場合はスタート時

刻になると自動で計測を開始しますので、メニュー画面のまま待機して下さい。起

動タイマーが設定されていない場合は  計測開始  をクリックし、記録を開始して

下さい。 

 

６， 計測が終了したら再計算をすることができます。  再計算  をクリックして下さい。 

 

図3-2-1 

① 

② 

③ 
④ ⑤ ⑥
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② 過去に計測したデータを使用し計測を始める場合 

１，  過去の計測  をクリックし、使用するデータが格納されているフォルダを選択して

下さい。 

 

２， 以前に設定・登録したデータは残っています。「①新しい計測を始める場合」の順

序で行っていない操作から始めて下さい。 

 

 

図3-2-2 

① 
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４．付属インターフェイスのメニュー 

４.１ 新しい計測 

新規に計測を開始する場合は、メニュー画面の  新しい計測  をクリックします。 

 

図4-1-1 

下の画面になったら、データを保存するフォルダー名を入力します。 

 

図4-1-2 

次に、 ＯＫ  をクリックするとメニュー画面に戻ります。 
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４.２ 過去の計測 

過去に計測したデータを開くには、メニュー画面の  過去の計測  をクリックします。 

 

図4-2-1 

下の画面になったら、フォルダーを選択して下さい。 

 

図4-2-2 

次に、  ＯＫ  をクリックすると、選択した過去の計測結果が参照できます。 
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４.３ 各種設定 

各種設定を行なう場合は、メニュー画面の  各種設定  をクリックして下さい。 

 

図4-3-1 

設定は大きく分けて４つの項目に分かれています。 

・ 基本設定 

・ チャンネル設定 

・ 橋梁設定 

・ 試験車両設定 

次ページ以降の説明に従って、それぞれの設定を行なって下さい。 
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① 基本設定 

基本設定は下図のように１～７の項目を設定してください。また、ＡＤボード情報が空白

の時、又はＡＤボードを入れ替えた時は必ずボードチェックを実施してください。 

 

図4-3-2 

 車線数を変更した場合は、車線数変更に伴うデータの矛盾を防ぐために試験車走行デー

タ，記録波形，車両データは全て消去されますので注意して下さい。新しい計測の場合は、

そのまま  ＯＫ  をクリックして下さい。 

 

図4-3-3 

１．橋梁名を入力してください 

２．上りと下りの合計の車線数（選択可能範囲１～４車線）を

選択します。 

３．４車線あって上下線が分離構造（１、２車線と３、４

車線が分離している）の場合はチェックします。 

６．継続時間を１時間単位で入力します。 

7．計測終了後、再計算する場合はチェック。 

8．使われているボードをチェックします。 

4．タイマー起動する場合はチェック。 

５．タイマー起動する時刻を10分単位で入力します。 
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以下の条件を満足した場合、スタート時刻になると計測に入ります。 

・ 起動タイマーがチェックされている。 

・ データに矛盾がなく、試験車走行（ＥＺ計算）が終わっている。 

・ 終了時刻になっていない。 

 

図4-3-4 

基本設定を変更した場合は必ず  更新  をクリックしてください。次に、チャンネル設定

に進みます。 
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② チャンネル設定 

チャンネル設定画面に表示されているチャンネル対応表を参照して、センサーのケーブ

ルを接続して下さい。また、ＡＤ変換器のフルスケールは±５Ｖに設定していますので、Ａ

Ｄ変換機へ繋ぐ動ひずみアンプのモニター出力は±５Ｖを超えないように設定してくださ

い。レンジ設定は大型車通過時のデータから適当に判断して設定してください。動ひずみ

アンプのレンジを適切に設定したら、フルスケール欄には５Ｖに相当するひずみ値を入力

します。 

 

 

図4-3-5 

チャンネル設定を変更した場合は必ず  更新  をクリックしてください。次に、橋梁設定

に進みます。 
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③ 橋梁設定 

橋梁の設定を行ないます。車線Ｎｏ.を選択して、各桁の長さ・センサー位置を半角数字

で入力します。全て入力できたら  更新  をクリックします。各車線それぞれの設定画面

で  更新  をクリックして下さい。 

 

図4-3-5 

【ひずみゲージの取り付け位置について】 

・ 床板のＩＮ、ＯＵＴ高感度ひずみケージ間隔は約３ｍ程度が適当です。 

 

次に、試験車両設定に進みます。 

 

１．車線の選択 

３．更新 

２．距離の入力 
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④ 試験車両設定 

試験車両の設定を行ないます。試験車両の軸間距離と軸重を半角数字で入力して下さ

い。全て入力できたら  更新  をクリックします。 

 

図4-3-6 

基本設定，チャンネル設定，橋梁設定，試験車両設定の全ての設定が終了したら、 

 ＯＫ  をクリックしてメニュー画面に戻ります。 
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４.４ 試験車走行 

試験車走行を始める場合は、メニュー画面の  試験車走行  をクリックして下さい。試験

車走行は車線ごとに行い、各車線それぞれファイル登録を行います。 

 

図4-4-1 

試験車走行をクリックすると、ＷＩＭＤＡＱが起動して次の画面になります。 

 

図3-4-2 

←①ツールバー 

② 

③ 

10秒
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【補足１】ＷＩＭＤＡＱ（計測画面）の説明 

①ツールバー 

サンプリングを開始します。 （キーボードの  Ｆ２  を押しても同様） 

データの記録を開始します。 （キーボードの  Ｆ３  を押しても同様） 

データの記録を終了します。 （キーボードの  Ｆ４  を押しても同様） 

 

②モニター表示のレンジ（０－ピーク） 

チャンネルをクリックし、スクロールバーの上下でレンジを調整することができます。 

 

③ステータスバー 

 

 

 

 

時刻に関して、データ記録中は記録開始時刻で停止しています。タイマー起動での

記録中は終了時刻が表示されます。 

 

 

【波形の色について】 

・ 波形の色が黄色：モニターに波形表示をしているのみで、この時点ではデータの 

           記録は行なわれていません。 

・ 波形の色が緑色：データを登録している状態。 

コメント 

サンプリング周波数・チャンネル数 

サンプリング個数 記録個数 時刻 
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① データの記録開始 

試験車が近付いてきたら または  Ｆ３  キーを押して、データの記録を開始します。

記録を開始すると波形の色が黄色から緑色に変わります。 

 

図4-4-3 

 

【注意】 

・試験車は時速４０ｋｍ程度で等速度走行させます。 

・試験車が通過する時、橋梁上に他の車両がいないことを確認します。 

 

データ登録中 サンプリングのみ
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② データの記録終了 

試験車が通過したら、  または  Ｆ４  キーを押して記録を終了します。記録を終

了すると、下の画面になります。 

 

図4-4-4 

次に、試験車データの登録を行います。 

 

 

 

【注意】 

最低でも試験車通過前後１０秒以上を登録するようにして下さい。 
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【補足２】ＷＩＭＶＩＥＷ（記録波形の表示画面）の説明 

ａ．ファイル 

 

開く ：ファイルを開きます。ツールバーの  をクリックしても同じです。 

登録 ：ファイルを登録します。 

終了 ：ＷＩＭＶＩＥＷを終了します。 

 

ｂ．設定 

 

表示ﾁｬﾝﾈﾙ設定（連続） ：表示するチャンネルを指定することができます。表示する

チャンネルの開始チャンネルとそこから表示したいチャンネ

ルの数を指定して下さい。 

表示ﾁｬﾝﾈﾙ設定（任意） ：表示するチャンネルを任意に指定することができます。表

示するチャンネルを選択して下さい。 

基線補正強制実行 ：全チャンネルの波形を強制的に基線補正します。 

基線補正しない  ：基線補正を解除します。 

 

ｃ．軸重計算（Ｐ４２にも説明があります） 

 

一部（範囲指定） ：波形の一部だけを軸重計算します。 

このファイル ：ファイル全体を軸重計算します。 

 

ｄ．ヘルプ 

 

バージョン情報 ：ＷＩＭＶＩＥＷのバージョンが表示されます。 
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ｅ．その他 

波形の左部分を右クリックするとチャンネルごとにＹスケールを変更することができま

す。 

 

 

クリックすると、入力画面が表示されます。Ｙ軸の値を入力したあと  ＯＫ  をクリックし

て下さい。 
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③ 試験車データの登録 

a．範囲の選択 

まず、登録するデータの範囲選択を行ないます。マウスで波形をクリックすると、その位

置を開始とする１０秒間が選択され紫色に変わります。その範囲が選択されている範囲と

なります。その範囲を矢印キーで左右に移動させ、車両通過を中心に選択します。範囲を

選択できたら、メニューバーの  ファイル  →  登録  をクリックして下さい。 

 

 

 

 

図4-4-5 

 PageUp   ：拡大 

 PageDown  ：全画面表示 

登録する 

データの範囲 

（範囲選択）

車両通過中
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＊ 注意 ＊ 

高感度ひずみゲージの波形を見て、３軸全ての通過が認識できることと主桁ひずみが

下図のように理論的に正しい波形になっていることを確認して下さい。もし軸の波形がシャ

ープに出ていない場合は再度、試験車走行するか、高感度ひずみゲージの位置を変更し

再度、試験車走行して下さい。 

 

図4-4-6 
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ｂ．車線の選択 

このデータの車線を選択し  OK  をクリックして下さい。 

 

図4-4-7 

ｃ．ファイル名の入力 

 

図4-4-8 

ファイル名を入力し、Enter キーまたは保存ボタンをクリックしてください。なお、ファイ

ル名の拡張子は自動的に付加されるので入力する必要はありません。 
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保存が終わったら  をクリックします。この画面を閉じると計測画面に戻ります。 

 

図4-4-9 

計測画面の ボタンかＦ２キーを押すとサンプリングが開始されます。各車線で①～

③の操作を繰り返します。全車線の記録・登録が終わったら、計測画面の をクリックし画

面を閉じ、メニュー画面へ戻ります。 

 

図4-4-10 
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４.５ ＥＺ計算 

試験車データを用いてＥＺ計算を行ないます。メニュー画面の  ＥＺ計算  をクリックして

下さい。 

 

図4-5-1 

次に、ＥＺ計算を行なう車線を選択し ＯＫ  をクリックして下さい。 

 

図4-5-2 
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次に、試験車データを選択します。 

 

図4-5-3 

  ＯＫ  をクリックすると、ＥＺ計算が始まります。軸を正確に認識できた場合は次の画面になり

ます。しかし、軸認識ができなかった場合はこの画面になりませんので、試験車走行のやり直し

又は、高感度ひずみ計の設置位置を変更し、試験車走行をやり直して下さい。  をクリックし

この画面を閉じるとメニュー画面へ戻ります。 

 

図4-5-4 



 

34 

図4-5-4画面の中のメッセージボックスについて説明します。 

・不感帯 

この値以下のひずみの変動を無視します。この値が大きいと、軽い車両、タンデム軸、トリ

プル軸が認識できなくなります。また、小さいとノイズを軸と誤認識してしまいます。本プログ

ラムの不感帯自動設定は、この試験車データから試験車が認識できる不感帯の中で、最も

小さな値を設定しています。この不感帯決定方法では橋梁によっては誤認識が多くなること

があり、最適な値に設定できれば認識精度が良くなります。 

・ＥＺ 

この試験車通過時のデータから求めた本橋梁のみかけのＥＺ値です。 

 

・入力データと試験車走行データの照合 

in側とout側の２点において、試験車の１－２軸と２－３軸のそれぞれの通過時間と軸間距離

から速度を求めています。これら４つの平均速度を基準速度としています。この基準速度と各

地点の速度の比較、及び基準速度と通過時間から２点間の距離を逆算して入力した距離と比

較した結果を表示しています。また、この照合の結果、以下のようなエラーメッセージが表示さ

れることがあります。 

エラー 

メッセージ 

致命的なエラー：速度が一定でないか、軸の誤認識をしています。確認し

てください。 

意味 速度が一定でないと判断しました。 

対処 試験車はできるだけ等速度で走行するようにしてください。 

 

エラー 

メッセージ 

致命的なエラー：入力値と計算結果が一致しませんので、このデータはよ

くありません。 

意味 橋梁設定で入力した値と基準速度と通過時間から２点間の距離を逆算し

た計算結果が一致していないと判断しました。試験車の速度が一定でな

い場合にもこのエラーが出ます。 

対処 ｉｎ、ｏｕｔ側センサーの設置位置を再度確認してください。 
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４.６ 試験車以外の記録波形を全消去 

試験車以外の記録波形を全て消去する場合は  試験車以外の記録波形を全消去  を

クリックして下さい。 

 

図4-6-1 

クリックすると確認ダイアログが表示されますので、消去する場合には  ＯＫ  をクリック

して下さい。一度消去してしまうと記録波形の確認や再計算はできませんので注意して下さ

い。 

 

図4-6-2 
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全てのファイルを消去し終わるとＢＷＩＭダイアログが表示されますので、  ＯＫ  をクリッ

クします。 

 

図4-6-3 
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４.７ 計測開始 

全ての車線のＥＺを計算し終わると  計測開始  ボタンがクリックできるようになります。 

 

① 起動タイマーが設定されている場合 

 計測開始  ボタンをクリックしなくても１分前になると計測画面に変わり、スタート時刻

になると自動スタートします。データは自動で登録され、ファイルは１０分で１ファイルとなり、

ファイル名は『日付時刻.ｄｂｌ』となります。また、終了時刻になると自動で計測は停止して、

WIMの計算を開始します。そのため、本計測を開始する前に  試験車以外の記録波形を

全消去  をクリックし、余計な波形を消去する必要があります（4-6試験車以外の記録波

形を全消去参照）。 

 

図4-7-1 
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計測中は下のような画面になります。計測中はいじらないで下さい。 

 

図4-7-2 

このモニター画面では簡易的な計算を行っていますので、再計算時に行う詳細計算結

果とは異なります。また、モニター画面に表示されている車両重量の計算結果は登録され

ませんので、再計算を行って下さい。 

タイマーを途中で停止したい場合は  または  Ｆ４  キーを押して記録を停止させ、 

 をクリックしてメニュー画面に戻り、メニュー画面の  タイマー停止  をクリックして下さ

い。メニュー画面の  タイマー停止  をクリックするまで自動で計測モードになります。 

 

図4-7-3 

ひずみ波形モニター 
車両重量の計算結果 
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② 起動タイマーが設定されていない場合 

今すぐに計測するには  計測開始  をクリックして下さい。 

 

図4-7-4 

 計測開始  ボタンをクリックすると下の画面が表示されます。 

 

図4-7-5 

または  Ｆ３  キーを押すと、記録を開始します。 

 

 または  Ｆ４  キーを押すと、記録を終了します。 

記録されるファイルは１０分で１ファイル、ファイル名は『日付時刻.ｄｂｌ』となります。ここで

記録した波形は  記録波形の確認  で確認することができます（4-8記録波形の確認参

照）。 

ひずみ波形モニター 
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４.８ 記録波形の確認 

ここでは記録した波形の確認や、車両重量の計算ができます。この計算結果はデータベ

ースに登録されてしまいますので注意して下さい。メニュー画面の  記録波形の確認 をク

リックして下さい。 

 

図4-8-1 

次に、確認する記録波形を選択します。 

 

図4-8-2 

次に、ＯＫ ボタンをクリックすると、選択した波形が表示されます。 
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① 波形の一部だけを軸重計算したい場合 

車両１台分に相応する波形の範囲を選択して  軸重計算  →  一部（範囲指定）  を

クリックして下さい。 

 

図4-8-3 

 

『車両重量の計算結果』と『実測ひずみと計算ひずみのグラフ』が表示されます。  を

クリックするとメニュー画面に戻ります。 

車両重量の 

計算結果 

ひずみ波形

実測ひずみと計算ひずみのグラフ 
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② 開いているファイルの全体を軸重計算したい場合 

範囲指定せずに  軸重計算  →  このファイル  をクリックすると、ファイル全体を計

算し、次の画面になります。 

 

図4-8-4 

車両重量の計算結果をクリックすると、クリックした行の車両の波形が拡大表示になり、Ｉ

Ｎ側の１軸目からＯＵＴ側の最終軸目までが紫色になります。 

 をクリックするとメニュー画面に戻ります。 

車両重量の 

計算結果 
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４.９ 計算結果の消去 

計算結果を消去する場合は、  計算結果の消去  をクリックして下さい。 

 

図4-9-1 

  計算結果の消去  をクリックすると確認ダイアログが表示されますので、本当に消去す

る場合には  OK  をクリックして下さい。消去しても記録波形があれば再計算することによ

って復元できます。 

 

図4-9-2 
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計算結果の消去が終わるとＷＩＭダイアログが表示されますので、  ＯＫ  をクリックする

とメニュー画面に戻ります。 

 

図4-9-3 
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４.１０ 再計算 

計測中にモニター表示されていた車両重量の計算結果は簡易的な計算方法で行ってい

るため、再計算にて詳細計算を行います。再計算を行った際の車両重量の計算結果はデ

ータベースに登録されます。 

詳細計算を行なう場合は  再計算  をクリックして下さい。 記録波形の確認 で個別に

軸重計算を行った場合は、データベースにその結果が登録されているので結果が重複しな

いように再計算の前に  計算結果の消去  をクリックし消去して下さい（4-9計算結果の消

去参照）。 

 

図4-10-1 
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クリックすると確認ダイアログが表示されますので、計算を行なう場合には  OK  をクリッ

クして下さい。データの量によっては、数時間かかる場合があります。 

 

図4-10-2 

計算が終わると下の画面が表示されます。 

 

図4-10-3 

車両重量の計算結果をクリックすると、クリックした行の車両の波形が拡大表示され、ＩＮ

側の１軸目からＯＵＴ側の最終軸目までが紫色になります。  をクリックするとメニュー画面

に戻ります。 
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４.１１ 車両データの確認 

メニュー画面の  車両データの確認  をクリックすると、車両リストのメインメニューが表

示されます。 

 

図4-11-1 
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メインメニューが表示されますので、確認したい項目の をクリックして下さい。 

 

図4-11-2 

・ 全車両リスト  ：全車両のリスト 

・ 車両リスト（～20) ：20ton未満の車両のリスト 

・ 車両リスト（20～30） ：20ton以上30ton未満の車両のリスト 

・ 車両リスト（30～40） ：30ton以上40ton未満の車両のリスト 

・ 車両リスト（40～） ：40ton以上の車両のリスト 

・ 台数集計  ：全走行車両の合計台数表示 

 

台数集計は全走行車両の合計台数リストとそれを時間別に集計した台数リストがあります。

確認したい項目の をクリックして下さい。 

 

図4-11-3 

クリックし

て下さい
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・全車両リスト画面 

図4-11-4 

・ Ｐ１～Ｐ６ ：各軸の軸重（ｔｏｎ） 

・ Ｌ１～Ｌ５ ：各軸間距離（ｍ） 

P1～P6 L1～L5 
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・車両リスト（～２０）画面 

図4-11-5 
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・台数集計画面 

図4-11-6 
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４.１２ ヘルプ 

メニュー画面の  ヘルプ  をクリックすると、このBＷＩＭ取扱説明書が表示されます。 

 

図4-12-1 

 

図4-12-2 

注：ＢＷＩＭ取扱説明書の表示にはアクロバットリーダーが必要です。 


