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走行距離 3万8000km程度 

前後輪間隔 2460mm 
スマート

フォン機

種 

AQUOS PHONE ZETA SH-01G 
Andoroid version version 4.46 

計測周期 GPS測位センサー 1秒 

加速度センサー   125.0 [Hz] 
ジャイロセンサー 169.4 [Hz] 

計測範囲 

 

加速度センサー ±4G 
ジャイロセンサー 34.906586 [rad/s] 

分解能 加速度センサー 0.009576 [m/s2] 
ジャイロセンサー 0.001745 [rad/s] 

 

実験対象区間の路面損傷状況は，図-2と図-3の黄色線

内のとおりに示す． 
 

 

図-2 東新井地区のひび割れ箇所の状況 

 

 

図-3 旭地区のわだち掘れ箇所の状況 

 

試験にあたっては，図-4のようにスマートフォン端末

をクレイドルでダッシュボード上に固定した． 

その際,スマートフォン端末の下端がダッシュボード

上に接するように設置することにより，走行時にスマー

トフォン端末が揺れないことに留意した． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ひび割れ区間のデータ収集については，図-5のように

赤矢印の順序で走行して，北向き路線，南向き路線のデ

ータを収集した． 

わだち掘れ区間のデータ収集については，図-6のよう

に赤矢印の順序で，走行して北向き路線，南向き路線の

データを収集したが，わだち掘れ区間は北向き路線のみ

のため，南向き路線のデータは利用しなかった． 

走行の際には，出来る限り一定速度になるように留意

した． 

 
 
 
 
 
 
 
 

図-5 つくば市 東新井地区 西大通り（北向き・南

向き） 

 
 
 
 
 
 
 
 

図-6 つくば市 旭地区 西大通り（北向き） 
 

4. 路面簡易診断指標の各種計算方法の整理 

 
(1) 各種指標の計算フロー 

 実験システムにおいて，スマートフォン端末で収集し

た各種センサーデータは，図-7のとおり計算を行う． 

その際，一部センサーデータは，量子化 6)した上で，

テキストデータとして，保存し，サーバに送信する． 

図-4 スマートフォンの設置状況 
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SIMPLE DIAGNOSIS SERVICE BASED ON SENSOR DATA OF SMART PHONE

Daisuke WATANABE, Koichi YAGI, and Hiroshi MAKINO

The present road management is doing road patrol by a road maintenance management vehicle by the 
pace of the once per 2 days and is putting check with eyes of the road surface property into effect. For the 
target road to become long distance, a point with big effort and an overlook of a damage point is a 
problem.

A step in a road surface loaded a smart phone terminal on the dashboard of a vehicle, and collected and 
accumulated sensor data automatically by running a road it was efficient and to put check of the road 
surface property into effect effectively by this research, and calculated the international rough Ness 
indices, flatness indicators and frequency spectras, etc. from its price, and cracked, and a rut could be dug 
and but practicality of simple check service of the road surface property which measures the part which 
has formed was considered.

Every as a result, running there is looseness which is slightly in the international rough Ness index and 
the value of the flatness index, that there is practicality of service because difference in rank in a road 
surface and a crack can be detected for the most part.

Be a possibility that a minuter road surface property check can be performed by doing the feature 
extraction because the price of the frequency spectrum is 35Hz-60Hz band at the time of a run in a crack 
road surface, and there is a feature by which the big amplitude of vibration is measured relatively.

Since a rut could be dug and putting it in the part, dispersion of the price of the gyro sensor could 
confirm the tendency which becomes big relatively, but I got the knowledge to which consideration will 
be necessary about setting of a threshold from now on to assume a rut could be dug up and that it was 
possible to detect a part.

11


	土木計画学秋_簡易路面診断_r251
	土木計画学秋_簡易路面診断_r252
	土木計画学秋_簡易路面診断_r253

