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１．BＷＩＭの概要 

１.１ はじめに 

BWIM（Bridge Weigh-in-Motion）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。 

対応するハードウェアの入手が困難になったため、ハードウェアに依存しないシステムに

改良しました。この改良により、一般的にレンタル可能な機種を使用できるようになりました。

しかし、リアルタイムに取り込み、解析結果を表示することはできなくなりました。 

一般的な動ひずみレコーダーで記録された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 

 

図1-1-2 本システムのシステム構成 
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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・併走 

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

EZ
x

+⋅
⋅=ε

  …式1-1 

（ 2/10 ≤+≤ ilx のとき） 

6ton 
9ton 

9ton 

試験車 

ひずみゲージ 

ひずみ波形 

合計 

前輪 

後輪1 後輪2 



 

4 
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 …式1-2 

（  ≤+≤ 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併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、併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=
⋅
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 …式1-3 

ijii lVttx +⋅−= )(  

xx ='  

  （ 2/10 ≤≤ x のとき） 

xlx −='  

（  ≤≤ 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を記録するフォルダ 

   …２車線の試験車走行記録波形を記録するフォルダ 

   …３車線の試験車走行記録波形を記録するフォルダ 

   …４車線の試験車走行記録波形を記録するフォルダ 

 

 

 …車両データファイル（アクセス／マイクロソフト形式） 

 

*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記録されるフォルダ 

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記

録されるフォルダ 
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２．計測準備 

２.１ 必要なハードウエア 

床板と主桁のひずみ応答波形の記録は動ひずみレコーダー（DC-204R/東京測器研究

所など）を用いて行ってください。 

必要なハードウエアを下表に示します。 

 

 

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＞ 

Windows 11  

＜必要なアプリ＞ 

マイクロソフトＷｉｎｄｏｗｓ11、Ａｃｃｅｓｓ、 

Ａｄｏｂｅ Ａｃｒｏｂａｔリーダー 

動ひずみレコーダー 

(ひずみ応答のAD変換、記録) 
DC-204R/東京測器研究所など 

床版用ひずみセンサー 

高感度ひずみ計 

同アンプ、接続ケーブル 

数量：車線数 × ２ 

通常のひずみゲージの３倍以上の感度を持つタイプ 

 ・現在対応している高感度ひずみ計 

  ＳＰ－４０Ｈ ㈱ニック計装 

  ＰＫＭ－５０Ｓ ㈱東京測器研究所 

主桁用ひずみセンサー 

ひずみゲージ 

同アンプ、接続ケーブル 

数量：車線数（主桁は高感度ひずみ計でも使用可） 
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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） 
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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 

床版 
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３．簡単な使い方 

３.１ BWIM計算の基本的なフロー 

ここでは、現場における床板と主桁ひずみの応答波形記録が完了しているものとします。 

BWIM計算の基本的なフローを以下に示します。なお、一度EZ計算まで行ったら、いつ

でも再計算を行うことが可能です。また、過去のデータを呼び出して、波形の確認やEZ計

算のやり直し、再計算を行うこともできます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

記録波形の確認 

各種設定 

データ変換 

終了 

新しい計測の登録 

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

 

橋梁情報及び試験車情報の入力を行います。 

記録波形の確認から、試験車走行時の波形を呼び出し、 

試験車走行データを切り出します。 

この試験車走行データを用いてEZ計算を実行します。 

ＥＺの計算 

再計算 
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、BＷＩＭ計算を実行します。 

ひずみ時刻歴データを波形として確認できます。 

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

タベースに登録されています。 

計測データをプログラムで読み込める形式に変換します。 
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３.２ 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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３.３ 計測の登録 

① 新しい計測を登録する場合 

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  データ変換  をクリックし、計測データの変換を行ってくい、計測データを

本プログラムにて、使用するデータ形式に変換を行ってください。その後、変換を

行った計測データから、試験車走行時のひずみ波形の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。 

 

 

図3-2-1 

① 

② 

③ 
④ 
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② 過去に計測したデータを使用する場合 

１，  過去の計測  をクリックし、使用するデータが記録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．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。 

C:\Wimdataに計測フォルダを保存します。 

データの保存先を変えた場合、参照はできなくなります。 

 

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、確認を行いたい過去の計測の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１～5の項目を設定してください。 

 

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。 

４．１、２車線の進行方向が違う場合はチェックします。 

５．車両重量時に簡易表示モードにする場合はチェックします。 
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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。 

 

図4-3-4 
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② チャンネル設定 

変換した計測データと一致するよう、チャンネル設定画面に表示されているチャンネル

対応表のチャンネル設定を行ってください。 

 

図4-3-5 

チャンネル設定を変更する場合は、変更したいチャンネルのセルをクリックし、変更後の

チャンネルを選択してください。変更後のチャンネル選択後は  ＯＫ  をクリックし、その後

に  更新  をクリックして下さい。 

 

図4-3-6 

変更を行うチャンネルのセルをクリック 

変更後のチャンネルを選択 
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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4-3-7 

【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。 

 

１．車線の選択 

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4-3-8 

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 データ変換 

計測データを本プログラムで読み込み可能な形式に変換する場合は、メニュー画面の 

データ変換をクリックして下さい。 

 

図4-4-1 

 データ変換をクリックするとデータ変換ソフトが起動します。 

 

図4-4-2 

データ変換ソフト 
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データ変換ソフトが起動後、対象フォルダ(ﾏｽﾀｰ)をクリックして1車線目の計測データが

保存されたフォルダを選択、対象フォルダ(ｽﾚｰﾌﾞ)をクリックして2車線目の計測データが保

存されたフォルダを選択してください。車線数が1の場合は1車線のみ変換するにチェックし、

実行をクリックして下さい。 

 

図4-4-3 

 

車線数が1の場合はチェックする 
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データ変換処理が終了すると、「処理が終了しました。」というダイアログが表示されるの

で、OKをクリックして下さい。 

 

図4-4-4 
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４.５ ＥＺ計算 

はじめに、記録波形の確認から、試験車走行時の波形を呼び出し、試験車走行データを

切り出します。次に、これらの試験車走行データを用いて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、試験車走行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 
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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、この試験車走行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 記録波形の確認 

ここでは記録した波形の確認や波形の切り出し、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。 

記録波形の確認 

試験車両波形の設定 
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① 試験車走行データの登録を行う場合 

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4-8-3 

 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4-8-4 
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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4-8-5 

ｃ．ファイル名の入力 

 

図4-8-6 

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。 

 



 

32 

② 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4-8-7 

 

『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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③ 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4-8-8 

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 

車両重量の 

計算結果 
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４.７ 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BＷＩＭ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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４.８ 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  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 

記録波形の確認 

試験車両波形の設定 
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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。 

車両重量の 

計算結果 
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４.９ 車両データの確認 

メニュー画面の  計算結果の確認  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 



 

40 

・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 

 



 

42 

・台数集計画面 

図4-11-6 
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４.１０ 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。な

お、BＷＩＭ取扱説明書はPDF形式なので、アクロバットリーダーが別途必要です。 

 

図4-12-1 

 

図4-12-2 
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